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Contréle d' Automatismes Séquentiels

Durée : 1 heure

Afin de remonter des terres provenant du creusement de galeries d'une exploitation miniére,
un systéme d'ascenscur (plate-forme) est mis en place permettant de remonter des chariots
pleins du niveau bas vers le niveau haut pour les décharger et descendre des chariots vides
vers le poste de chargement. Une représentation des deux niveaux et de la plate-forme est
donnée sur la figure 1.

Chaque niveau dispose d'un systéme de rails permettant de faire circuler les chariots vides et
les chariots pleins (figure 2). Des postes d'attente sont disposés avant chacun des aiguillages.
Des capteurs permettent de déterminer la présence d'un chariot sur différents trongons du
parcours.

Les chariots (figure 3) sont automoteurs et disposent de leur propre automate permettant d'étre
programmeés indépendamment les uns des autres. Ils ont deux sens de déplacement, vers le
poste de chargement ou vers le poste de déchargement. Ils sont munis d'un capteur permettant
de détecter la présence d'un autre chariot devant eux. Ils disposent d'un coupe-circuit
permettant de stopper le chariot méme lorsqu'une autre action est demandée. Ils sont
egalement pourvus d'un capteur (niv) qui vaut 1 si le chariot est au niveau haut et 0 sinon.
Enfin, les chariots sont équipés d'un changeur automatique d'aiguillage qui leur permet
d'emprunter la bonne voie.
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Figure 1 : Disposition des galeries et de Ia plate-forme

Page 1/4



E.S.LP. 2°™ année Lundi 22 mars 2003

Nivean haut

A R “‘»'ﬂé a2 Teangon FT‘ hr
sﬁ:& : |

= E u vers charpement
33 ‘mmgfﬁx %Wmmlumn*
[ E | %% vers déchargement u _h
2 ¢ [
T B |
Plote- formme Nmu has N
5 3 _ o .
B = P“_Wmfmntmmmmammm iy, =
[—— - vers déchargement “33:% E 3
T R i iy g &
E -T——- % VErs clnrﬂlr,“pr_m .:" | g %
[ e e T R e |||n1|r'-nmmuﬂ'isﬁsa' | i
P I I — _Poe
Figure 2 : Yue de dessus du dispositif de rails de chaque niveau
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Figure 3 : Chariot automoteur
Actions Informations capteurs
Descente de la plate-forme B Plate-forme au niveau bas nb
Montée de la plate-forme H Plate-forme au niveau haut nh
Deéplacement d'un chariot vers |CVD Présence chariot sur trongon B |cb
le poste de déchargement Présence chariot sur trongon H | ch
Déplacement d'un chariot vers |CVC Présence chariot au pod
le poste de chargement déchargement
Chargement d'un chariot CC Présence chariot au poc
Déchargement d'un chariot DC chargement
Coupe-circuit dun chariot AC Chariot sur plate-forme c0
Poste d'attente 1 pal
Poste d'attente 2 pa2
Poste d'attente 3 pa3
Poste d'attente 4 pad
Chariot plein cp
Chariot vide cv
Présence d'un chariot devant | ped
Chariot au niveau haut niv
Arrét demandé arr

On veillera & respecter les régles d'évolution et de syntaxe du GRAFCET.
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1. GRAFCET ASC : Gestion du déplacement de la plate-forme

Le déplacement de la plate-forme vers le niveau haut ou le niveau bas se fait indépendamment

du déplacement des chariots. Le déroulement est celui-ci :

- Lorsqu'un chariot est sur la plate-forme, on fait monter celle-ci si elle est au niveau bas et
descendre si elle est au niveau haut. On attend alors que la plate-forme soit libérée du
chariot pour redémarrer le cycle.

- S'il n'y a pas de chariot sur la plate-forme et qu'aucun chariot ne se trouve sur les trongons
H ou B, on attendra qu'un chariot arrive sur un des postes d'attente 2 ou 3 pour faire venir
la plate-forme au niveau correspondant & l'appel. Dans le cas ou deux chariots sont
présents simultanément aux postes d'attente 2 et 3, on privilégiera la montée du chariot a
la descente. Une fois la plate-forme au niveau désiré, on attend qu'un chariot se présente
sur la plate-forme pour redémarrer le cycle.

Dessiner le GRAFCET correspondant que I'on nommera ASC.
2. GRAFCET DCD : Déplacement d'un chariot vers le poste de déchargement

A l'instant initial, le chariot est au poste de chargement et a ét¢ chargé. Il avance alors
Jjusqu'au poste d'attente 3 ou il attend que la plate-forme soit au niveau bas. Alors, si aucun
autre chariot n'est sur la plate-forme ou en train d'en descendre, le chariot avance sur la plate-
forme. Il attend que la plate-forme soit au niveau haut pour aller jusqu'au poste d'attente 1. Si
le poste de déchargement est occupé, le chariot attend au poste d'attente 1, sinon il avance
jusqu'au poste de déchargement et est déchargé. Le cycle est terminé.

Dessiner, sous forme d'expansion de macro-étape, le GRAFCET correspondant que 1'on
nommera DCD.

3. GRAFCET DCC : Déplacement d'un chariot vers le poste de chargement

A l'instant initial, le chariot est au poste de déchargement ct a été vidé. Il avance alors
Jusqu'au poste d'attente 2 ou il attend que la plate-forme soit au niveau haut. Alors, si aucun
autre chariot n'est sur la plate-forme ou en train d'en descendre et si aucun chariot n'est au
poste d'attente 3, le chariot avance sur la plate-forme. Il attend que la plate-forme soit au
niveau bas pour aller jusqu'au poste d'attente 4. Si le poste de chargement est occupé, le
chariot attend au poste d'attente 4, sinon il avance jusqu'au poste de chargement ct est rempli.
Le cycle est terminé.

Dessiner, sous forme d'expansion de macro-étape, le GRAFCET correspondant que 1'on
nommera DCC.

4. GRAFCET CDE : Commande des déplacements d'un chariot

La gestion des déplacements d'un chariot se fait a partir d'un GRAFCET de commande. Selon
la position et I'état du chariot (vide ou plein), ce GRAFCET doit lancer le cycle adéquat.

Dessiner le GRAFCET de commande que 1'on nommera CDE.
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5. GRAFCET ACC : Dispositif anti-collision des chariots

Lorsqu'un autre chariot se trouve devant le chariot en déplacement, le circuit du chariot est
coupé, l'arrétant et inhibant ainsi toutes les actions du chariot mais tout en laissant les étapes
des différents GRAFCET actives. Lorsque la voie est de nouveau libre, le circuit est remis en
route (arrét du coupe-circuit) et le déroulement des opérations redémarre.

Dessiner le GRAFCET correspondant que I'on nommera ACC.
6. GRAFCET ARRET : Arrét des chariots et rangement

Lorsque l'arrét est demandé, les différents GRAFCET de fonctionnement sont stoppés sauf le
dispositif anti-collision. Alors, différentes opérations sont effectuées selon I'état du chariot :
- Tout d'abord, si le chariot est sur la plate-forme et qu'il est plein on monte la plate-forme,
s'i] est vide on la descend.
- Ensuite :
- Sile chariot est plein et au niveau haut, il est dirigé vers le poste d'attente 1. S'il est
vide, 1l est dirigé vers le poste d'attente 2.
- Si le chariot est plein et au niveau bas, il est dingé vers le poste d'attente 3. S'il est
vide, il est dirigé vers le poste d'attente 4.
On attendra la levée de l'arrét pour redémarrer le cycle.

Remarque : pour simplifier, on supposera que lors de I'arrét, aucun chariot ne se trouve sur les
trongons H et B.

Dessiner le GRAFCET correspondant que 1'on nommera ARRET.

Expliquer pourquoi on laisse le dispositif anti-collision actif.
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