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Le systéme tronstockewr ou tronsgerbewr est un magasin aulomatisé
dont bes caisses référencées peuvent etre stockées et déstockées

“Nom

aufamatiquement sur ordre d'un opérateur,

Les avantoges d'un tel systéme sont
Rigueur de gestion

Gain de surface, ulilsation de toute b haulewr, allées restreintes.

Gain de Productivité, pas de déplacement, pas de recherche.
Suppression des occidents, chute de |"échelle...

Swppression de b cosse et de b freinte, les pigces sont slockées
dare de bormes conditions.

Chaque axe (X, y et z) est motorisé par un moteur brushless, piloté par un variateur de vitesse.

Les variateurs pour moteurs brushless sont capables de contrbler le couple et la vitesse, mais aussi

I'accélération et la position.

Le contréle de I'accélération permet de limiter les a-coups, mécaniques et électriques.

L'utilité du contréle de la position est évident.

Le contréle de la vitesse et de la position nous permet de respecter la contrainte du temps de

déplacement (temps de cycle).
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DETERMINATION DES PARAMETRES DE REGLAGE — ETUDE DU MOUVEMENT,

Les contraintes pour un des axes sont données dans le tableau ci dessous :

D3

Groupe 1 2 3 4 5
Déplacement max 5m 5m 10m 10m im
DC—Max
Temps de déplacement (temps de cycle max) | 5s 8s 7s 7s 1,5s
TC—Max
Accélération démarrage 2m/s? ? 2m/s? 1m/s? ?
ADem
Temps de démarrage ? 1s ? ? 0,6s
tDem
Accélération d'arrét -1m/s? ? —Ap,,, |-4m/s? ?
AStop
Temps d’'arrét ? 0,5s ? ? 0,3s
tStop
Nouvelle consigne Im 0,5m 1m 1m 0,6m

1. A partir des contraintes données, déterminer les contraintes manquantes.

2. Déterminer la vitesse en régime permanent V_ .

3. En gardant les mémes conditions v et a , estimer le temps T1 lorsque I'axe passe a la position

D1=<DC—Max)/3

~

4. En gardant les mémes conditions v et a, estimer la position courante D2 a linstant

T2:(TC—Max)/2

5. En gardant les mémes conditions v et a, déterminer le temps nécessaire pour atteindre la

position de consigne de cycle D3 (précision en ms). Expliquer votre démarche.

6. En gardant les contraintes de distance et d’accélérations de la Q1, rechercher les conditions

pour avoir le temps de cycle minimal (précision ms). Préciser la vitesse maximale possible.
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