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e 1. Acquisiion dune grandeur physique les

capteurs rotatifs de position- Cours
e 1. Acquisition d'une grandeur physiqudDétection

mécanique et électronique

Le moteur transmet un couple & la vis a billes travers du
réducteur. Le contr6le de position se fait via odeur
rotatif de position.

“Une vis a billes est un mécanisme assurant la asiored'un mouvement

de rotation en un mouvement de translation.

Exercice n°1 : Machine a couper des cables

On désire couper des cables a différentes longusursune machine automatisée. Deux rouleaux

d’entrainement permettent d’obtenir la longueucé@eaedésirée figure 1).

Couteau
Rouleaux d'entrainement

r= 50 mm

On souhaite couper le cable tous les

Vitesse de défilement du cable 1.5m/s 3 m avec une précision de 1 mm

<
Codeur \ .

La prise de cote de la longue
du cable est contrdlée par un
codeur incrémentz

AUTOMATE
TSX 17-20

Figure 1

1. Déterminer lenombre de pointsou nombre d'impulsionspar tour (ou périodes par tour) que doit

délivrer, au minimum, le codeur incrémental powpezcter le cahier des charges.

2. En déduire lecodeur adapt&diamétre du boitier7 40, diamétre de I'axe7 6, axe traversantparmi ceux

proposés sur le document technigDetection mécanique et électroniqudndiquer saéférence
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Pour la suite, on prendra un codeur incréementaéselutionn = 360 impulsions/tour

3. Quel sera lemombre de pointou nombre d'impulsionsfournies par le codeur pour une longueur de

cablede3 m?

Exercice n°2 : Machine a découper des profilés a longueurs variables

On désire couper des profilés a différentes longusur une machine automatisée. Deux rouleaux rdieeiment

permettent d’obtenir la longueur de profilésirée.

@ du rouleau

D = 100 mm Caractéristiques de la machiriigre 2 :

v" Longueur des profilés : 0,02 ml<< 1 m

v Précision de la longueur de coupe : 0,5 mm

v' Vitesse de rotation des rouleaux d'entraineme@ttr/Bin

v' La prise de cote de la longueur du profilé est rébéé
par un codeur incrémental.

v Le contrble "barre en position initiale" avant prige cote

Codeur Détecteur inductif

est réalisé par un détecteur inductif.
Figure 2

1. Déterminer lenombre de pointsou nombre d'impulsionspar tour (ou périodes par tour) que doit

délivrer, au minimum, le codeur incrémental powpexter le cahier des charges.

2. En déduire urtodeur adaptédiametre du boitier7 58, diamétre de l'axé/ 10, axe pleinjparmi CEUX pProposes

sur le document techniquBé&tection mécanique et électroniqudndiquer sa référence.
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3. Calculer lafréquence fdes signaux émis par le codeur choisi. Compartte de&quence avec la

fréquence maximale admissible par le codeur.

Exercice n°3 : Machine numérique de découpe de bois

Dans une machine numérique de découpe de tigisd 3, les positions sur les deux axestY du plan
sont contrblées par des codeurs rotatifs incréragntaontés sur les moteurs d’entrainement des axes.

Ces codeurs sont associés a un automate programmebstriel (API).

Figure 3

Les moteurs d’axes, sont alimentés a partir duarés@a des variateurs électroniques.

Ceux-ci permettent le contréle des

paramétres mécaniques des machines cPr"a‘l‘]ltlge Chariot por@j | X

lors de la découpe (position, vitesse, de rayoii R

acceélération et couple). Moteur électrique O
La chaine cinématique sur un axe \ o TCourroie crantée
(exemple l'axe X) est représentée ci- ®:J<— Réducteur

contre.

Le chariot porte outil est solidaire de la courrciantée. Le moteur électrique transmet le mouveé@en
chariot, via un réducteur et un ensemble poulieoaroie crantées. L'allongement de la courroie est

négligé, I'ensemble est supposé sans jeu.
La poulie a un rayon utilB de 70 mm.
Le rapport de transmissiardu réducteur est 1 / 25.

Le positionnement du chariot porte outil sur I'akdoit étre précis a 0,2 mm pres, oit= 0,2 mm.

1. Calculer laprécision angulairecorrespondante en radians, respectivement susuke@\d,, puis au

niveau de l'arbre motedd,,.
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2. Déterminer lenombre de pointsou nombre d'impulsionspar tour (ou périodes par tour) que doit

délivrer, au minimum, le codeur incrémental powpester le cahier des charges.

3. En déduire urtodeur adaptéaxe plein)d'encombrement minimal parmi ceux proposés sdoteiment

technique Détection mécanique et électronigudndiquer sa référence.

4. En fonction des caractéristiques du codeur chaé&grminer lgrécisionréelle du positionnement sur

['axeX.

Pour connaitre la position sur I'aXel’API comporte une carte de comptage rapide.

Le déplacement maximuixy sur I'axeX est de 2 m.

5. Déterminer lenombre de points maximura compter sur I'ax.

Exercice n°4 : Barriére de parking

Une barriere permet l'acces a un parking a

conducteurs munis d'une carte magnétique.

La partie principale de la barriere est compos
d'un béati scellé au sol et d'une lisse relevable |
une motorisation située a l'intérieur du pied.

La plus grande partie de la rotation est faite ¢
grande vitesseQV), la phase finale se faisant e

petite vitesseRV) afin d'éviter les chocdigure 4).

Pour connaitre la position de la lisse, un codbaok 8 bits est accouplé sur I'axe du moteur deage.
Le but de ce codeur est de repérer les 4 posippantculieres (1, 2, 3, 4) indiquées surfigure 4
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Il donne, en binaire, I'anglé que fait la lisse avec I'horizontale. Il est cafgulairement de maniére a
avoird. = 0 lorsque la lisse est en position 1. Le cod&aunot binaire délivré sera alors égal a "0 ... 00".

Fermeture ou descente de la
barriére

Quverture ou montée de la
barriére

Figure 4

1. Calculer lenombre nr, de points / tourdu codeur.

4. Le tableau ci-dessous indique les valeurs binaibdenues sur les sorties du codeur pour chacue de

quatre positions. Compléter les cases vides dedabPour les angles, arrondir au degré le plushpro

< - Binaire

] o S

S E P 22=4 | 21=2 | 2°=1
1 0° 0 0] 0] 0 0 0] 0 0 0]
4 0] 0] 0 0 0 1 1 1

3 0 0 1 1 1 0 0 0

2 90° 64 0 1 0 0 0 0 0 0
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Exercice n°5 : Positionnement d'un plateau

On désire controler le positionnement d’'un platdant le déplacement linéaire est obtenu par unimeha

cinématique avec vis sans fin entrainée par unumasynchronefigure 5.

Caractéristiques de la vis sans fin :
v PasP=20mm/tr

-
~ )
e 3 codeur

]

v' Longueur L=1m

La précision du positionnement du

plateau : 0,01 mm

Le moteur n'est pas équipé de réducteur

w - vis sans fin de vitesse.
N

Le codeur choisi est un codeur multi-

Figure 5
tours.

1. Afin de respecter le cahier des charges, détemanésolution et lenombre de bitgdu disque absolu

de position.

2. Le plateau doit pouvoir se déplacer sur la tatadie la vis sans fin. Calculer trembre de tours

effectué par le disque absolu de position.

4. En déduire lenombre de bitspermettant le codage de l'information de déplactrda plateau sur

I'ensemble de la vis sans fin.

Exercice n°6 : Contrdle de la position d'un ascenseur pour magasin de stockage

vertical

L'étude porte sur les ascenseurs de chargemest @éahargement d'un magasin vertié@ufe 6. Ce
magasin permet de stocker 16 plateaux qui se d&qlaar gravité sur des rouleaux porteurs lorsgse |

taquets de déverrouillage (non représentés) dmés.

Acquisition d'une grandeur physique : les capteutatifs de position 6




Les éléments constitutifs des ascenseurs sontigdest La motorisation est assurée par un moteur a

courant continu associé a un réducteur (moto-réduytun frein et une dynamo tachymétrique.
L'entrainement se fait par un ensemble poulie-ooeLrr

Le cahier des charges du systéme fournit les rgmegients suivants :

v' Le magasin dispose de 16 emplacemer:=

Codeur

Vue partielle
tous équidistants les uns par rapport a 'bs"'“\t iAo
autres. La hauteur d'un emplacement « | e F =

— |
de 6 cm. == i couroie —f [
____é crantée Course
v' La course totale de 'ascenseur est de 1 g o
A A A =] g —
v' Le contrble du deplace.ment est ,a?sure | rédug:g:orT i = T ] ]
un codeur absolu multi-tours (référence Poulie
=’= ]:J;L: i 1 EJ;L{ =I= ol 2/_ motrice
XCC MG6 E 06 04f(gure 7). Ce codeur T roure 1T f- ﬂ o
Frein motrice
est monté sur l'axe de la poulie crant -
s on . . N O S S tachymétrique
superieure. Cette poulle a un diametre Ascenssurde  Magasin  Ascenseurde
déchargement chargement
70 mm.
Figure 6
Extrait de catalogue - Exemple de référence de commande : XCC MG6 G 09 08
Codeurs rotatifs “absolu™ @ 65, Multi-tours, Taille 25 Axe plein & 10 référence XCCMG6 » o ¢
1. Remplacer le signe # par la lettre suivante correspondante
. Elage_ de Tension d'alimer_llation (Vee) T_ension_ de Code T).vp‘e de
sortie  Ondulation comprise +5% - 10% sortie maxi (Vcc) Liaison
B NPN 5 30 Gray Paralléle
Cc NPN 24 30 Gray Paralléle
D NPN 5 30 Binaire Paralléle
E NPN 24 30 Binaire Paralléle
G PNP 24 24 Gray Paralléle
H PNP 24 24 Binaire  Paralléle
2. Remplacer le signe ® par la référence correspondant au nombre de points standard par tour
Référence 02 04 06 08 09 10 1"
Nb / tours 4 16 64 256 512 1024 2048
Vitesse maxi en fonctionnement (tours / minute)
6000 6000 6000 6000 3000 3000 1500
3. Remplacer le signe # par la référence correspondant au nombre de tours standard
Référence 02 04 06 08
Nb de tours 4 16 64 256
Figure 7

1. Déterminer lenombre total de positionfournies par le codeur. Préciserféemat (nombre de bits) et

le codedu motdélivré.
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2. Quelle est lgprécision en degrédu codeur (angle entre 2 positions codées) ? Huoiwéla valeur du

déplacement unitairale I'ascenseur correspondant.

3. On désigne paK la hauteur d'un emplacemenen nombre d'incréments du codeur. Calculer cette

valeur (donner une valeur entiére par défaut).

4. Déterminer lacourse maximaledétectable par le codeur. Comparer cette coursenmmake avec la

course totale de l'ascenseur et conclure scidex d'un tel codeur pour le positionnement de I'asea@ns
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