AXE EMERICC  

Commande de frein

TP N°2- SERIE 4
OBJECTIFS
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( Relever des mesures permettant de vérifier le fonctionnement de la carte 

( Caractériser la commande de l’axe de frein à partir des mesures effectuées sur la maquette.


( Mettre en évidence la fonction réalisée par les composants utilisés pour la commande de frein

PREREQUIS

· Loi générale d’électricité, résistances.

CONNAISSANCES NOUVELLES

·  Transistor en commutation.

· Composants optoélectronique : photocoupleurs.

DOCUMENTS A UTILISER
( Dossier technique de l’axe numérique


( Dossier de référence sur les composants optoélectroniques

 
( Fiche technique sur les niveaux logiques des circuits logiques, Memotech.

( Fiche sur le transistor et le relais .

MATERIEL A UTILISER

( Maquette de la commande de frein de l’axe numérique.


( Alimentation stabilisée, multimètre numérique.

TRAVAIL A EFFECTUER

(Voir feuilles  suivantes.

CRITERES D'EVALUATION

( Pertinence des réponses

( Qualité des mesures, exactitude des calculs

( Qualité des documents produits

Presentation de l'axe emericc
EMERICC est une maquette d'axe numérique asservi, contrôlée par ordinateur : elle permet de faire effectuer à un chariot mobile suivant un axe, un déplacement d'amplitude spécifiée et de contrôler les modalités de ce déplacement.
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Les paramètres mécaniques de l'axe peuvent être modifiés à volonté : la charge portée par le chariot peut être modifiée, par retournement du chariot on peut remplacer le contact par roulement par un contact par glissement, enfin il est possible de donner une inclinaison au banc.

L'axe est asservi : un codeur optique permet de connaître à chaque instant la position du chariot. Cette information est envoyée à la carte d'axe qui compare la position réelle à la position souhaitée compte tenu de la consigne de déplacement qui lui a été donnée.

L'écart de ces deux grandeurs permet à la carte d'axe de corriger les ordres donnés au variateur qui commande le moteur de l'axe.

L'utilisateur peut modifier les paramètres de cette correction.

L'ordinateur joue dans le système le rôle de superviseur. Il assure le dialogue entre l'homme et le système. Par l'intermédiaire de l'ordinateur l'utilisateur choisit :


- le mode de déplacement,


- les paramètres de correction,


- l'amplitude du déplacement,

· l'échantillonnage des acquisitions.

L'exécution du déplacement est commandée au clavier. A partir des valeurs acquises au cours de la translation du chariot, l'ordinateur peut donner à l'utilisateur :


- la courbe de position en fonction du temps,


- la courbe de vitesse en fonction du temps,


- la courbe d'accélération en fonction du temps.

STRUCTURE DU SYSTEME:
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On veut s’assurer, pour un contrôle de qualité, que la commande du frein de l’axe numérique “Emericc” fonctionne correctement malgré les tolérances sur les niveaux de tension de commande.

SCHEMA STRUCTUREL DE LA CARTE COMMANDE DE FREIN
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ETUDE DU SOUS SYSTEME : COMMANDE DE FREIN DE L’AXE EMERICC:

Travail demandé :

1/ Rechercher la documentation  de l’optocoupleur, sur le Mémotech électronique et indiquer les valeurs de  VF, Vce0 Vcesat et le taux de transfert.

2/ Calculer R1 sachant que l’on veut un courant de 10mA . Mesurer R1, expliquer votre démarche ( faire un schéma).

3/ En vous aidant du schéma structurel de la carte de commande de frein, compléter le tableau : fonction des composants.

On justifiera sur le compte rendu les réponses apportées.

4/ Proposer un montage permettant de compléter le tableau de mesure du document réponse.

Réaliser le montage,  Faites vérifier par le professeur.

Compléter le tableau de mesure.

Conclure sur la fonction logique réalisée entre A et F.

       ETUDE DU TRANSFERT DE L’INFORMATION

On souhaite étudier le comportement dynamique de la commande de frein.

5.1/ Tracer de la caractéristique Vs = f ( Ve )

 Proposer un montage permettant de relever la caractéristique Vs = f (Ve)

On tracera cette caractéristique sur papier millimétré ou très proprement pour Ve croissant de 0 V à 5V par pas de 0,5V et pour Ve décroissant par pas de 0,5V.

5.2/ Analyse de la courbe obtenue.

5.2.1/ Repérer sur cette caractéristique les valeurs de Ve pour lesquelles le relais est activé ou désactivé.

Que constatez-vous ?

5.2.2/ Sachant que la tension Ve est issue d’une interface programmable réalisée en technologie TTL, conclure sur les contrôles effectués. Pour cela on comparera la tension d’activation du relais aux niveaux logiques Vol, Voh.

5.2.3/ Evaluer le comportement du frein en cas d’absence de tension Vcc sur la structure étudiée. Conclure.

DOCUMENT REPONSE
FONCTION DES COMPOSANTS

	R1
	

	OP
	

	T
	

	RELAIS
	

	D2
	


TABLEAU DE MESURE A COMPLETER

	A
	B
	C
	D
	E

	Etat “0”= 0V
	
	
	
	

	Etat “1” = 5 V
	
	
	
	



FONCTION REALISEE :
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