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Contenu de la matiere

Contenu de la matieére

Semestre: 2

Unité d’enseignement: UEM 1.2

Matieére 1: TP Commande hydraulique et pneumatique
VHS: 22h30 (TP: 1h30)

Crédits: 2

Coefficient: 1

Objectifs de I’enseignement:
e Savoir choisir et dimensionner des éléments intervenants dans les circuits industriels
hydrauliques ou pneumatiques afin de réaliser des simples schémas a commandes

manuelle ou automatique.

Connaissances préalables recommandées:

e Cours de la matiere commande hydraulique et pneumatique.

Contenu de la matiére:

e TP1. Réalisation d’une commande manuelle (bouton-poussoir) d'un vérin a simple
effet (pneumatique ou hydraulique) (02 séances)

e TP2. Réalisation d’une commande manuelle (bouton-poussoir) d'un vérin a double
effet (pneumatique ou hydraulique) (02 séances)

e TP3. Réalisation d’'une commande automatique (cycle répété) d'un vérin a double
effet (pneumatique ou hydraulique) en utilisant un capteur de fin de cours (03 séances)

e TP4. Réalisation d’une commande automatique (cycle programmé sur 1’automate)
d'un vérin a double effet (pneumatique ou hydraulique) en utilisant un capteur de fin

de cours (03 séances)

Mode d’évaluation:
e Controle continu: 100 %.
Références bibliographiques:

Notes de cours et Brochures du laboratoire.

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec 1



Table des matieres

Table des matiéres

Contenu de 18 MATIETE .......ccuiiuiiiiiieiieeeee ettt sttt st sb et enaeens i
Table dES MALICTES .....euvieueiiiieiieie ettt et sttt ettt et sb et et e sbeetesaeens il
Table deS FIGUIES.....cccuiieeiieeciieecee ettt e e st e e st e e s saeeessaeeenseeessaeensneens v
F N 1 L 0 10] o1 TSP SPRRRRPPSR v
Initiation au Logiciel de Simulation Automation Studio 3.0........cccceevievirieniiininiienienenne 1
L1 INErOAUCTION .ottt st ettt et sae e b eaeens 1

I.1.1 Objectifs de 1a SIMUIAtION .........eeeiiiieiiie e 1
[.2  logiciel AUTOMATION STUDIO .....cooiiiiiieiieieseeie et 1

L2.1  INrOAUCLION ..ottt sttt 1

[.2.2  Etapes de programmation et simulation sous Automation studio ..............c........ 2
MANIPULATION N 1 2 ettt ettt ettt tesseesseenaesseebeenaesseeseeneens 8
Commande Manuelle d’un Vérin a Double Effet............cccoooiiiiii, 8
IL T OBJECHIES cuvieiiieiieeie ettt ettt ettt et ettt e et e et e et eenbeensaeenseenseesnseenseas 8
IL2  Cahier des Charges :.......ccccioiiiiiiiiiieiieeie ettt et e et eeteeseesnbeeneeas 8
I3 Travail demande...........cocooiiiiiiii ettt 8
MANIPULATION N 2 & oottt ettt ettt ettt e sseenseenseeneenseeneeeneenes 10
Commande Automatique de Deux Vérins a double Effet Cycle Carré...........ccevveenennenne. 10
ITL T OBJECHIES 1ueieiiieiieeie ettt ettt ettt saa e et e essaeesbaesabeenbeessseenseesnseans 10
ITL.2 Cahier des Chares ©.....ccuviiiiieeiie ettt e e e eae e e e e e enraeeennee s 10
II.3 Travail demande...........coc.ooiiiiiiiiiie et 11
MANIPULATION N 3 ettt ettt st sbe et s b b einens 12
Commande Automatique Cycle pendulaire............c.oeoeeeiiiiieiiiieniieiiieieeeeeeee e 12
0 B O 1) 1T 5§ OSSPSR 12
ITL.2 Cahier des Chares ©.....ccueiiiiieeiiieeiee et e e e eae e erae e eaaeesanee s 12
HI.3 Travail demande@............coooviiiiiiiiiiiiieeeeeee et 13
MANIPULATION N® 4 & oottt ettt ettt ettt e s s e seenseeneenteeneeeneenes 14
Commande Automatique Cycle en L command¢ par Grafcet.........c.ceecvveeeieeecieencieennnenn. 14
IV.T OBJECHES 1.ttt ettt ettt e bt e s e e eateesnbeenbeessseesaennseens 14
IV.2 Cahier des Charges .......cccieviiiiiiiiieeiieeie ettt ettt st essaeesaeenaeens 14
IV.3 Travail demande............ccooiiiiiiiiiii et 15
MANIPULATION N 5 & ettt ettt ettt e s e steeneeeneenseeneeeneenee 16
Commande Automatique par séquenceur pneumatique. Cycle Carré ...........cceeeveeiiennnnnn. 16
VI ODBJECLES ittt ettt et ettt e et e e taeenbeeseeesbeesaesnneans 16
V.2 Cahier deS CharZES ©.....cccviieiiiieeiiieeiie ettt e e e e e e etae e eaa e e ensaeeenraeeenraeennnes 16
V.3 Travail demande@...........coooiiiiiiiiiiiii e 17
MANIPULATION N 6 & ittt ettt sttt sbe e sane s 18

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec 11



Table des matieres

Y2 B0 0 o o1 5 SRS 18
VL2 Cahier des Charges ©......coccuiiiiiiiiieiiecie ettt ettt et e e esaeenaeens 18
VL3 Travail demande@............cccooviiiiiiiiiieiiieiieee ettt et esaeenaeens 18
MANIPULATION N 7 ettt eettee ettt e e st te e e st e e e sstaeeessnseeeeesnssaeesennsseeesnnes 20
COMMANDE HYDRO-ELECTRIQUE D’UN VERIN HYDRAULIQUE ...........ccocoeerererrrerenrerennns 20
VLT ODBJECLIES ..viieniiieeiiie ettt ettt e et e et e e et ee e taeeensaeesssseeensaeesnsaeesnseeennnes 20
VIL2 Cahier des Charges ©......ccccuieiieiiieiieiie ettt ettt et et essaeessaeenneens 20
VIL3 Travail demande@............cccooooiiiiiiiiiieiiieiieee ettt ettt e eesaeenaeens 21
MANIPULATION N 8 1 iiiieiiit ettt estee e ettt e e et ee e sstteeeesstaeeessnsaeessnnssaeessnnnneeesnnns 23
Chapitre VIIT COMMANDE HYDROPNEUMATIQUE D’UNE STATION DE PRESSE DE
CARCASSE D’AUTOMOBILE ........cccocuiieuieieieiieteeteieie ettt sae et esesse st esesseseeseesenseneesesseneesensaneas 23
VIIIL1 (0o 70151 3SR SRRUPSRURR 23
VIIL2 Cahier des Charges & .......coiieiiiiiieiiieeee et 23
VIIIL.3 Travail Demande : ..........cccoooiiiiiiiiiieieeieeee e e 24
MANIPULATION N O ettt ettt e et te e et e e e et eeessntaeeeesnssaeesennneeesnnes 26
Chapitre IX COMMANDE HYDRO-ELECTRIQUE D’UN VERIN HYDRAULIQUE ................... 26
|, G B @ 13 1T 5§ USSR 26
IX.2 Cahier des Charges ......ccciiiiieiieiiecieeeee ettt ettt s e b e s saeesaeenaeens 26
IX.3 Travail Demande @ ..........ccooiiiiiiiiiiieee ettt et sttt en 27
Reéférences bibliographiqUes..........c.coeeuiieiiiiiiiie ettt e es 28

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec 1



Table des figures

Table des Figures

Chapitre I Généralités sur les systemes automatisés et l'informatique industrielle

Fig I. 1 : Raccourci « Automation STUAIO . ...c.cecveeviierireriieniieeiieniie ettt 2
Fig I. 2 : Interface « Automation studio 3.05 demo » . ....ccceeevieeviiieiiie e 3
Fig I. 3 : Boite de dialogue « Autorisation d’utiliSation » ........ccccceevvveeerieeenieeeriee e 3
Fig I. 4 : Interface « Automation studio 3.05 % . cceeeciieiiiiiiiieiieeiee e 4
Fig I. 5 : Bouton de création d'un nouveau projet de travail. ..........ccoeeeevieeiiieniieeniienieeieeeee 4
Fig 1. 6 : Plan de travail. .......coooiiiiiiiiciieceeee ettt et e e e e e 4
Fig I. 7 : Interface d’enregistrement de ProJet. ......ccueeecuiieriuieeiiieeriie et 5
Fig I 8 : BIDHOthEQUE. ...couviieiiieiiecieee ettt et ettt et 6
Fig I. 9 : Conduites de pression ou conduite de pilotage..........ccceeveeeriienieeiiienieeieeie e 6
Fig I. 10 : Outil de vérification des CONNEXIONS. .......ccveerurierieeeriieeriieerieeerreeeeeeeereeeereeeeens 6
Fig I. 11 : Outils de SIMUIAtION. ...c..eiiiiiieeiiieciiecciie e et e e e e 7
Fig I. 12 : Ateliers de 1a biblioth€que.. ......ccceeeciieiiiieiiiiii e 7
Chapitre I Manipulation hydraulique et pneumatique
Fig II. 1 : Structure de la manipulation L...........ccccoeeiiiiiiiiiiiiie e 8
Fig IL. 2. : Structure de 1a manipulation 2............ccceeviieiiiiniieiieiie e 10
Fig II. 3 : Structure de la manipulation 3............ccoovieiiiiiiiiie e 12
Fig II. 4: Structure de la manipulation 4.............coccvieiiiieiiiieeciee e 14
Fig II. 5: Structure de la manipulation S.........ccccoeoiiiiieiiiniieieee et 16
Fig I1. 6: Structure de la manipulation 6.............cocieriieriieniieiieeie e 18
Fig II. 7 : Structure de 1a manipulation 7............cccvieriiieiiiieeiiie e 21
Fig II. 8 : Schéma de principe de la manipulation 8.............ccccvveeiiieriieeniiie e 24
Fig II. 9: Structure de la manipulation 8...........ccoeoiiiiiiiiiniieieeeeee e 25
Fig II. 10: Grafcet et circuit de commande a compléter de la manipulation 8. ....................... 26
Fig II. 11: Structure de la manipulation 9............cccvieiiiiiiiiiieiie e 27

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec v



Avant propos

Avant propos
Description générale

Ce cours est destiné aux ¢étudiants de niveau Master 2 électromécanique option
¢lectromécanique semestre 2. Il s’adresse également aux personnes voulant s’initier ou avoir

un aperc¢u général sur systemes hydrauliques et pneumatiques.

Objectifs

Ce support pédagogique de travaux pratique TP a pour objectif de :

e Permettre a I1'é¢tudiant d'acquérir des connaissances sur la conception, le
fonctionnement et le calcul des éléments intervenants dans les systémes automatisés
industriels basés sur les énergies hydraulique et pneumatique.

e L’objectif du programme est de soumettre aux étudiants un ensemble de
connaissances indispensables et nécessaires pour la compréhension physique de
I’essentiel des systémes hydrauliques et pneumatiques.

e Identification des composantes d'un systéme hydraulique.

e Sélection des ¢éléments requis par une fonction donnée d'un systeme hydraulique et
pneumatique

e Elaboration de circuits simples et choix des composantes appropriées.

e Conception des systémes hydrauliques et pneumatiques.

e Opération d'un systeme et détermination de la fonction des différents ¢léments.
hydrauliques , pneumatique , électrohydraulique et €lectropneumatique.

e Automatismes pneumatiques. Travaux pratiques.

Connaissances préalables recommandées :

e (Circuits logiques

e Cours de la matiére commande hydraulique et pneumatique

e Meécanique des fluides

e Schémas et roles des composants hydrauliques et pneumatiques

e Machines hydrauliques et pneumatiques.

Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec v



Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

INITIATION AU LOGICIEL DE SIMULATION
AUTOMATION STUDIO 3.0

I.1 Introduction
Afin de simuler et animer des circuits basés sur différentes technologies telles que la
pneumatique, [’hydraulique, la commande électrique, les automates programmables
industriels (A.P.1.), le GRAFCET, [l’électricité de commande ... ; l'utilisation des logiciel est
devenu plus que nécessaire car ils permettent de dessiner rapidement des circuits et de les
simuler, ils ont des bibliotheques de symboles d’automatisme qui sont conformes aux normes

graphiques internationales.
Les logiciels d’automatisme les plus utilisé sont :

e Automation studio
e Pneusim

e Mulitisim

e Hydrosim

e  Pneumatix

I.1.1 Objectifs de la simulation
La simulation facilite la compréhension des interactions entre les diverses technologies
d’automatisation incluant la pneumatique, [’hydraulique, 1’¢lectricit¢é de commande,
I’¢lectronique digitale, le Grafcet, ...etc. C’est dans cet état d’esprit que s’inscrit notre TP
dont le but principal est une initiation aux logiciels AUTOMATION STUDIO .

1.2 logiciel AUTOMATION STUDIO

I.2.1 Introduction
Automation Studio est la solution logicielle pour enseigner et apprendre 1'hydraulique, la
pneumatique et l'automatisation de manicere facile et efficace! Il nous permet de créer ou de
reproduire facilement des exercices et du matériel d'apprentissage, en l'adaptant & nos
programmes d'enseignement.

L2.1.a.  Objectifs

Ce logiciel est principalement utilis¢ par des ingénieurs et étudiants pour des domaines
comme l'hydraulique, la pneumatique, la synoptique, 1'¢lectricité et 1'électrotechnique
Le logiciel Automation studio permet simuler et reproduire des systémes en combinant

plusieurs technologies.

Dr A ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec 1



Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

 Hydraulique et Electro hydraulique ;

« Pneumatique et Electropneumatique

* Electricité de commande et Electrotechnique (AC/DC)
* GRAFCET et Séquenceurs

« API

* Electronique numérique

* Electrotechnique unifilaire

L2.1.b. Caractéristiques et avantages
Les caractéristiques de ce logiciel sont :.

* Permet d’expérimenter virtuellement, des composants et des installations qui ne peuvent étre
achetées ou manipulées

* Permet de valider les principes acquis grace a une simulation précise et aide a mieux
assimiler les connaissances

 Simplifie I’enseignement par sa facilit¢ de démonstration et en moins de temps

* La simulation favorise I’apprentissage par les étudiants

» La multiplicité des technologies étend 1’utilisation du logiciel vers d’autres programmes

* La possibilité de démontrer les relations entre les parties opératives et les systeémes de
controle

* Permet a I’étudiant d’apprendre une plus grande variété de technologies et leurs interactions
» Complémente de fagon efficace et sécuritaire I’expérimentation faite avec des équipements

réels.

1.2.2 Etapes de programmation et simulation sous Automation studio

1- Double-cliquez sur I’icone « Automation studio » pour lancer le logiciel.

As_fr.exe

Fig I. 1 : Raccourci « Automation studio ».

Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 2



Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

2- Ouverture de la version démo

AUTOﬂATION S1UDI0

c Technologres 2000 Inc.

echnolo

Fig L. 2 : Interface « Automation studio 3.05 demo » .

3- Activer la version finale en actionnant sur Mise a jour

Autornisation d'utilisation ﬂ

Aucune clé de protection n'est détectée.

1 -"érifiez zila clé de protection ezt bien branchée au port
paralléle et appuyez zur le bouton "Réessayer'.

2 - 5ila clé n'est toujours pas detectée, lancez le
Gestionnaire de licences [en appuvant zur le bouton
"Gestionnare de icences").

3 - 5ile Gestionnaire de licences ne peut lire votre clé,
contactez votre distributeur.

Wous pouvez néanmoinz démarrer |3 wersion démonstration
de ce logiciel [en appuyant sur le bouton "Déme''], %0US
ME POURREZ TOUTEFDIS PAS SALWEGARDER VOS5

PROJETS.

Erreur clé de protection logicielle:

Gestionnaire de Licences I

Cuitter Mize & jour Déma |

Fig 1. 3 : Boite de dialogue « Autorisation d’utilisation » .
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Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

4- Nouvelle interface (sans la mention Démo)

AUTOMATIONSTUDIO

-.—

\'//////E i
e

Famic Technologies 2000 Inc.

Fig I. 4 : Interface « Automation studio 3.05 » .

5- Création d'un nouveau document de travail

Création d'un nouveau projet

Ouverture d'un projet existant

Fig 1. 5 : Bouton de création d'un nouveau projet de travail.

6- Ouverture du plan de travail avec les différentes parties

5 Automation Studio - [Projet 1 : Schéma 1] E=nros
E= Fichier Edition Documen t Wue Disposition Simulation Outils Fenétre ? [— =]

il | || Fler] sl sle| klelid s elalwld] @

/ Outils de simulation

Bibliotheque

1% [@]/10]0\

| 9
P&

Ajout nouveau projet

b
P

v

INE

/

Outils de dessin

Plan de travail

<l B
| | ==28B =151 | 100%2 | Edition [tAT [NUM |[DEF [INS

Fig I. 6 : Plan de travail.
Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 4




Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

Donnez un nom du projet lieu de I’enregistrement du projet

Enreqgisticr zous

Hom de fichis
Projet]. po

1 ELECTA™1 —
27 preumaT :
0 uzinel ™1 Clptres
i | - dids
Tyn=s de fichisrs Lectaus :
|F‘|uiet3 [*.pra] j Ic windh j

Dezcnphan

Fig 1. 7 : Interface d’enregistrement de projet.

Pour programmer un nouveau projet, il faut ouvrir la bibliothéque

@ Automation Studio - [Prajet 1 : Schéma 1] [ = "

@Fichier Edition Document  Vue Disposition  Simulation  Outils  Fenétre 7

Ble|B|S| Slor| XBo] ole| MeiE @lal@dl ©lcfadvedl

=
(d
i Bibliothéque - Nouvelle bibliothéque =5
N =] Ateliers -
. . \ Pneumatique B
BlbhOtheque = Compresseurs & Moteurs L
[#] Conduites

[=] Récepteurs
o Veérin SE (sortie par ressort)
o Veérin SE (entrée par ressort)
o Vérin & simple effet
i 8 \/&rin & double effet
2 g o Vérin a DE avec amortissement
o Vérin différentiel
o Vérin & double tige

/ o Vérin & DE DT avec amort.
b o VErin sans tige
z o VErin autre....

o Vérin & soufflet -

4

< |ml>| 200N

] = i
& i
!
Outils de dessin pour changer la position des éléments sélectionnés Horizontale - verticale
[%=188, =25 [100% [ Edition [MAJ [NUM [DEF [INS
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Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

Fig 1. 8 : Bibliotheque.

Apres avoir dessiné les ¢léments du circuit, on relie entre ces derniers par les conduites
de pression ou conduite de pilotage.

@ Automation Studio - [Projet 1 ; Schéma 11 |= %
B Fichier Edition Document Vue Dispasition Slmu\inn Chitils  Fenétre: 7 i_'|z:'«'\!x|

| =S| e ala[@d @4l ®|
B Bibliothéque principale ﬂ :.

H Ateliers -
[=] Preumatique T
[l Conduites

o Alimentation pneumatique
o Alimentation pneumatique
8 Echﬁppement

a Echappement Direct

u

o Conduite de pilotage

o Saut de ligne vertical

o Saut de ligne diagonal

o Raccord rapide simple

eSO E @
gl @ 2100lN

L
7

o Raccord rapide 4 clapet
o Renvei (sortie}

g | 1 b

=0 EBE
H

AY

Fig 1. 9 : Conduites de pression ou conduite de pilotage.

On peut vérifier les connexions s’ils sont tous connectés dans un circuit pneumatique,
hydraulique ou électrique (figure ci-dessous)

Automation Studio - [Projet 1 : Schema 1]

TE) Fichier Ediion Document Yue Dispostion  Simulation RIS Fendte 7

ﬁ ﬂ‘ Dq.‘Dq.‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ k" Dernier Elément Chrl+R . D.-

Couper liens
Souder deus liens
Inzerer connecteurs

=

Retirer connecteurs

\eérifier les connexions

Exécuter outls externes 3

Fig I. 10 : Outil de vérification des connexions.

= Silaréponse : nombres de connexions libres = 00, le schéma est juste
= Silaréponse nombres de connexions libres # 00 le schéma n’est juste les points non

connectés appariassent en rouge.
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Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0

Apres avoir dessiné le circuit, on doit procéder a la simulation grace aux outils suivants

ﬁﬁ

Début de s1mulat10n /
Marche pas a pas

Marche au ralenti

Pause de la simulation

Fig I. 11 : Outils de simulation.

La bibliothéque est constituée de milliers de symboles préts a simuler, regroupés par
technologies de plusieurs ateliers

e

-
=
=
a
B
e
s ]
=
m
=
|
=
o
o

[=] Ateliers

[# Pneumatigue

[# Seguenceurs Pneumatigues
[# Blocs de distribution

[#] Hydrauligue

& Eléments en cartouche

[ Electricité de commande (US)
[# Electricité de commande (Europe}
[#] Grafceat

[#] Diagramme échelle - AP

[ Electronigue Numérique

[# Supervizion

[¥ Interface

i | 1 | b

=0 EEfrec0@T e

Fig I. 12 : Ateliers de la bibliothéque..

Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 7



Manipulation 1

MANIPULATION N°1:
COMMANDE MANUELLE D’UN VERIN A DOUBLE EFFET

I1.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles pneumatiques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en pneumatique ,

= Désignation et illustration de symboles pneumatiques,

= [llustration des schémas de circuits pneumatiques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma pneumatique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin pneumatique avec commande
manuelle.

I1.2 Cahier des charges :
La figure ci-dessous .représente le circuit permettant le fonctionnement manuelle

d’un vérin double effet .

Verin double effet

R

Distributeur 5/2
LEVIER
LEVIER -, /4 °
_¢ LT A 4 A

T

|

Echappement Echappement

Y% Y%

Alimentation

Fig II. 1 : Structure de la manipulation 1.

I1.3 Travail demandé
1) Dessiner, avec le logiciel Automation Studio, le montage correspondant au schéma ci-

dessus, puis réaliser sa simulation.
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Manipulation 1

2) remplir le tableau suivant pendant la simulation

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant: (repére, désignation et rdle)

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en placant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 2

MANIPULATION N° 2 :
COMMANDE AUTOMATIQUE DE DEUX VERINS A DOUBLE EFFET

CYCLE CARRE
1.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles pneumatiques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en pneumatique ,

= Désignation et illustration de symboles pneumatiques,

= [llustration des schémas de circuits pneumatiques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma pneumatique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin pneumatique avec commande
manuelle.

I11.2 Cahier des charges :

La figure ci-dessous .représente le circuit permettant le fonctionnement automatique

d’un circuit carré constitué de deux vérins a double effet

V1 E@ Q

: s
p : v2+i:?
[ Tiil ! -]
1 ] —] [
L e
W+ W1- : @
Hine

PR
: L
S b1 e o N
R -
T 5
i DEMAF{F{Ei [

Fig II. 2. : Structure de la manipulation 2.
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Manipulation 2

I11.3 Travail demandé

1) Dessiner, avec le logiciel Automation Studio, le montage correspondant au schéma ci-
dessus, puis réaliser sa simulation.

2) remplir le tableau suivant pendant la simulation

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant: (repére, désignation et rdle)

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en placant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 3

MANIPULATION N°3:
COMMANDE AUTOMATIQUE
CYCLE PENDULAIRE

1.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles pneumatiques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en pneumatique ,

= Désignation et illustration de symboles pneumatiques,

= [llustration des schémas de circuits pneumatiques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma pneumatique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin pneumatique avec commande
manuelle.

I11.2 Cahier des charges :
La figure ci-dessous .représente le circuit permettant le fonctionnement automatique

d’un circuit carré pendulaire avec un vérin a double effet et deux rrégulateur de vitesse

e
A

e—
OCB:#.L_.

N )

Fig II. 3 : Structure de la manipulation 3.
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Manipulation 3

1.3 Travail demandé

1) Dessiner, avec le logiciel Automation Studio, le montage correspondant au schéma ci-
dessus, puis réaliser sa simulation.

2) remplir le tableau suivant pendant la simulation

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant: (repere, désignation et role)

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en placant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 4

MANIPULATION N° 4 :
COMMANDE AUTOMATIQUE
CYCLE EN L. COMMANDE PAR GRAFCET

IvV.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles pneumatiques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en pneumatique ,

= Désignation et illustration de symboles pneumatiques,

= [llustration des schémas de circuits pneumatiques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma pneumatique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin pneumatique avec commande
manuelle.

Iv.2 Cahier des charges :

La figure ci-dessous .représente le circuit permettant la commande automatique par

Grafcet avec deux vérins a double effet et quatre régulateur de vitesse

r A E %%
S Sk S Iié@
=4 1= +l;

A I

r-\: START

Fig II. 4: Structure de la manipulation 4.
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Manipulation 4

IvV.3 Travail demandé

1) Dessiner, avec le logiciel Automation Studio, le montage correspondant au schéma ci-
dessus, puis réaliser sa simulation.

2) remplir le tableau suivant pendant la simulation

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant: (repere, désignation et role)

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en placant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 5

MANIPULATION N°5:

COMMANDE AUTOMATIQUE PAR SEQUENCEUR PNEUMATIQUE.

CYCLE CARRE
V.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles pneumatiques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en pneumatique ,

= Désignation et illustration de symboles pneumatiques,

= [llustration des schémas de circuits pneumatiques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma pneumatique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin pneumatique avec commande
manuelle.

V.2 Cahier des charges :
La figure ci-dessous .représente le circuit permettant la commande automatique par

Séquenceur .

[
[
LT

=
LR
l’
o
£

Fig II. 5: Structure de la manipulation 5.
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Manipulation 5

V.3 Travail demandé

1) Dessiner, avec le logiciel Automation Studio, le montage correspondant au schéma ci-
dessus, puis réaliser sa simulation.

2) remplir le tableau suivant pendant la simulation

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant: (repere, désignation et role)

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en placant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 6

MANIPULATION N° 6 :
COMMANDE MANUELLE D’UN VERIN
HYDRAULIQUE
VI.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles hydrauliques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en hydraulique ,

= Désignation et illustration de symboles hydrauliques,

= [llustration des schémas de circuits hydrauliques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma hydraulique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin hydraulique avec commande
manuelle.

VI.2 Cahier des charges :

Soit a commander manuellement un vérin hydraulique V a double effet :
Il faut prévoir dans ce circuit :
e Le filtrage amont de la pompe,
e Un régulateur de pression pour protéger le circuit en faisant refouler la pression
excédentaire vers le réservoir,
¢ Un manometre a la sortie de la pompe pour visualiser la valeur de la pression,
e Une commande ¢lectrique pour le moteur ¢lectrique d’entrainement de la pompe,

e Un distributeur 4/3 a commande manuelle a centre fermé.

Fig II. 6: Structure de la manipulation 6.

VL3 Travail demandé
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Manipulation 6

1) En se reportant au cahier de charges fonctionnel suivant, compléter le circuit
hydraulique utilis¢ pour la commande du vérin V,

2) Donner le circuit de commande électrique du moteur d’entrainement de la pompe,

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant : Le repere, la désignation et
fonction technique,

4) Exécuter les circuits de commande et de puissance sous Automation Studio.

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en placant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 7

MANIPULATION N° 7 :

COMMANDE HYDRO-ELECTRIQUE

D’UN VERIN HYDRAULIQUE
VII.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles hydrauliques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en hydraulique ,

= Désignation et illustration de symboles hydrauliques,

= [llustration des schémas de circuits hydrauliques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma hydraulique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin hydraulique avec commande
electrique.

VIIL.2 Cahier des charges :

On souhaite commander un vérin hydraulique 4 a double effet, de telle sorte que si
I’on actionne le bouton départ cycle Dcy, la tige du vérin A (4+) doit sortir puis apres
action sur le fin de course al la tige du vérin rentre (4-) a une vitesse réduite et enfin

I’action sur le fin de course a@ le cycle se termine (a I’état de repos a0 est actionné) :
11 faut prévoir dans ce circuit :

. Le filtrage aval de la pompe,

o Un limiteur de pression pour protéger le circuit en faisant refouler la pression
excédentaire vers le réservoir,

o Un manomeétre a la sortie de la pompe pour visualiser la valeur de la pression,

o un dispositif de réduction de vitesse lors du retour de la tige du vérin A4,

. Une commande électrique (marche/arrét) avec protection (relais thermique Rt)
pour le moteur électrique d’entrainement de la pompe (Mp),

. Un distributeur 5/3 a centre tandem a commande ¢€lectrique dans les deux sens
(A+ et A-), avec un maintien en position du vérin lors d’une rupture du signal de

commande dans un sens donné.

Remarque :
Le contacteur du circuit de commande du moteur de la pompe ainsi que les électrovannes du

distributeur sont alimenté par une méme tension de 24 V (~).
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Manipulation 7

VII.3  Travail demandé

1) En se reportant au cahier de charges fonctionnel suivant, compléter le circuit
hydraulique utilis¢ pour la commande du vérin V,

2) Donner le circuit de commande électrique du moteur d’entrainement de la pompe,

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant : Le repere, la désignation et
fonction technique,

4) Exécuter les circuits de commande et de puissance sous Automation Studio.

a0 3 al

| 7 D B B

Fig II. 7 : Structure de la manipulation 7.
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Manipulation 7

a) Tableau des désignations et fonction technique des composants

Complétez le tableau suivant en plagant les désignations et les fonctions techniques
principales correspondantes aux reperes.

Rep Désignation Fonctions techniques
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Manipulation 8

MANIPULATION N° 8 ;

COMMANDE HYDROPNEUMATIQUE
D’UNE STATION DE PRESSE DE CARCASSE D’AUTOMOBILE

VIII.1  Objectifs

= Reconnaitre les symboles hydrauliques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en hydraulique ,

= Désignation et illustration de symboles hydrauliques,

= [llustration des schémas de circuits hydrauliques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma hydraulique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin hydraulique avec commande
electrique.

VIIL.2 Cabhier des charges :

La figure 1 représente une presse hydraulique des carcasses d’automobiles destinées au
recyclage et la récupération des matériaux métallique,
L’action sur le bouton départ cycle Dcy, avec présence de la carcasse de voiture (action
Cp) provoque :
v Sortie de la tige du vérin de translation T (7+) doit sortir pour déplacer la carcasse vers
de poste de presse,
v Action sur le fin de course ¢I permet la sortie de la tige du vérin P (P+) pour presser la
carcasse,
v" Action sur le fin de course pI permet le retour des deux vérins T et P,
v" Action sur les fins de course p0 et t0 le cycle se termine.
Il faut prévoir dans ce circuit :
e Le filtrage aval de la pompe,
e Un limiteur de pression pour protéger le circuit en faisant refouler la pression
excédentaire vers le réservoir,
e Un manometre a la sortie de la pompe pour visualiser la valeur de la pression,
e un dispositif de réduction de vitesse lors du retour de la tige du vérin A4,
e Une commande ¢électrique (marche/arrét) avec protection (relais thermique Rt) pour
le moteur électrique d’entrainement de la pompe (Mp),
e Deux distributeurs 4/3 a centre tandem a commande pneumatique dans les deux sens
pour les vérins P et T, avec un maintien en charge des vérins par ’utilisation d’un

accumulateur lors de la sortie des tiges ‘maintenir la fermeture des portes pendant
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Manipulation 8

I’arrét.

e Un distributeur 4/2 monostable a commande pneumatique et semi ouvert a 1’état de

repos.

Remarque :

Le contacteur du circuit de commande du moteur de la pompe est de 24 V (~).

VIII.3 Travail Demandé :

1) En se reportant au cahier de charges fonctionnel suivant, compléter le circuit de

commande de puissance hydraulique,

2) Donner le circuit de commande électrique du moteur d’entrainement de la pompe,

3) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant : Le repére, la désignation et

fonction technique,

4) Exécuter les circuits de commande et de puissance sous Automation Studio.

| ©mm

2\
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—> /—l>
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Dcy
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T
]
|
ﬁ
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|>——|/
<H
Cp %
Fig II. 8 : Schéma de principe de la manipulation 8.
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Manipulation 8

a) Complétez le
circuit au dessus
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Fig II. 9: Structure de la manipulation 8.
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9

MANIPULATION N°9Q :

COMMANDE HYDRO-ELECTRIQUE

D’UN VERIN HYDRAULIQUE
IX.1 Objectifs

= Reconnaitre les symboles hydrauliques d’une installation,

= identifier le principe et le fonctionnement technologique des composants
fondamentaux en hydraulique ,

= Désignation et illustration de symboles hydrauliques,

= [llustration des schémas de circuits hydrauliques par norme,

= Analyser la structure d’un schéma hydraulique,

= Simuler des circuits pneumatiques comprenant vérin hydraulique avec commande
electrique.

IX.2 Cahier des charges :

On donne :
Le grafcet de fonctionnement d’un systéme hydraulique
Le circuit électrique de commande

-
—+ AR

L 1Y1.14
2 1A+
152 2Y1.14

3 2A+

—_— 1Y1.12
4 — 2A- 1A- | ] 2Y1.12

—T— 251. 151

Fig II. 10: Grafcet et circuit de commande a compléter de la manipulation 8.
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Manipulation 9

IX.3 Travail Demandé :

1) En se reportant au cahier de charges fonctionnel suivant, compléter le circuit de
commande de puissance hydraulique, et proposer un circuit électrique de commande
(1A : distributeur 4/3 a centre tandem bistable a commande électrique),

(2A : distributeur 4/3 a centre fermé bistable a commande électrique).
2) Faire la nomenclature, indiquant pour chaque composant : Le repére, la désignation et

fonction technique,

3) Exécuter les circuits de commande et de puissance sous Automation Studio.

~ -
3 =
ﬂl—{) o

R —

Fig II. 11: Structure de la manipulation 9.
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