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Dossier Ressource Pneumatique

[°) Introduction :

Les systémes automatisés qui mettent en ceuvradaiesmneurs pneumatiques sont
nombreux dans les secteurs industriels automatiséisjet de cette série est de décrire les
principaux types d'actionneurs et d'éléments deeigpneumatiques que lI'on peut rencontrer
sur un systeme automatise.

I1°) Les vérins :

Les vérins pneumatiques convertissent d'une fagsnsimple I'énergie pneumatique
en énergie meécanique. Ainsi, un vérin alimenté encamprimé génére un mouvement
linéaire ou rotatif, alternatif, d'amplitude limi&t défini par sa taille de construction.

Energie de sortie
Translation alternative

Force : F
Actionneur : — Vitesse : V
Vérin pneumatique Amplitude : L
Diametre ; D

Longueur de course : L

] o

I_ 1T

Energie d’entrée lDéchet :

Air comprimée. Echappement
Pression : P

Débit Q

Lorsque ces vérins sont utilisés pour réaliser forection de manipulation, ils
permettent d'effectuer un déplacement entre seuledeux positions précises et extrémes.
Un vérin classique peut étre bloqué pneumatiquemerdours de son déplacement, mais la
position ainsi obtenue est peu précise. Le prindgdonctionnement du vérin est donné par
la figure 1. Un choix judicieux des parametres wié) a savoir D, L, Q et P, permet d'obtenir
une action mécanique aux caractéristiques soukateé€, V et L.

Les possibilités courantes des vérins linéairenaliés avec une pression usuelle de 4 a 8
bars leur permettent de développer des forces dsagpentre 0,2 et 5 000 daN pour des

diameétres variant de 2,5 a 320 mm, le tout aveccdasses pouvant atteindre 3 metres. Par
ailleurs, les vitesses comprises entre 50 et 3r@00s s'obtiennent en calibrant les débits

d'admission avec la taille du distributeur et emitint les débits d'échappement avec des
régleurs de débit.

Présance
l Energia
Energle
mécanique
Energle pneum atique TRANSFORMER de translation
" L'ENERGGIE
| Viérin prourmatique
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I11°) La technologie

Ces vérins peuvent étre de deux types, simpleoabld effet :
Vérin Double Effet (VDE) Vérin Simple Effet (\E3

Ressort en rentrée de tige  Ressosbrtie de tige

On peut les classer en deux grandes
familles, les vérins standard et les vérins
spéciaux. La famille des vérins standard
regroupe tous les linéaires d'un diametre de
8 a 320 mm répondant aux normes
dimensionnelles Iso.

La famille des spéciaux regroupe les linéaires mormes, comme les vérins sans tige
par exemple, et les vérins rotatifs appelés aussins.

Un vérin simple effet n'est piloté que d'un satkcet ne produit un effort significatif
gue dans un seul sens. Le mouvement de retourtagela'effectue par un ressort interne. Le
rapport des efforts de rentrée et de sortie deesgevoisin de 10 (Fssor= 0,1 — Fpneumatiqup-
Compte tenu de I'encombrement du ressort inteméype de vérin est limité en diametre et
en Courset] max= 63 mm. Gax= 50 mm.

Un vérin standard double effet est piloté des deatés et développe, dans les deux
sens, un effort proportionnel a la pression de tamprimé et a la section d'application de

cette pression. Pour une pression donnée, lesstferrentrée et de sortie sont donc différents
du fait de la présence de la tige dans la chamiaetalu vérin. Leur rapport est voisin de 0,8

(F rentrée= 0,8% Fsortie)
Sk 2

N5 TP Lz
% W 7 [Eg

Vue en coupe d’un vérin double effet
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23 Ecrou M10

22 Raccord de piston

21 Ecrou de tige

20 Joint & 4 lobes

19 Aimant

18 Rondelle

17 Joint torique

16 Joint a levres

15 Guide de tige

14 Piston

13 Tige filetée

12 Anneau d’arrét

11 Joint amortisseur

10 Vis de réglage d’amortisseur

9 Joint intérieur

8 Butée de palier

7 Palier élastique

6 Joint extérieur

5 Coussinet

4 Vis de fixation

3 Embout arriere

2 Corps

1 Embout avant
Repeére Désignation

Nomenclature
Vérin de Translation FESTO
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IV°) La classification fonctionnelle des veérins :

Sauf a étre expert, il est difficile, dans la neades produits des constructeurs, d'avoir
une vision globale et synthétique des veérins aetsaleurs fonctions potentielles. Pour y voir
plus clair, le tableau ci dessous tente de répoadie question: « Quel type de vérin fait

quoi?».

Quel type de v

érin fait quoi?

Type de vérin

Caractéristiques général

£S Fonciemative

Domaine d'’utilisation

Mini vérin standard

Conforme a la norme Iso 6432
Muni de deux culasses serties
maniére étanche sur le tube
filetées pour assurer la fixation d
vérin Amortissement élastique d
pneumatique

Simple ou double effet

Diameétre: 8, 10, 12, 20, 25 mm

Permet de mouvoir un effecteu
desans en assurer le guidage,
etléveloppant une force pouva
uatteindre 30 daN. Le mouveme
us'effectue entre deux positions

fin de course a une vitesse régla

de 50 & 1500 mm/s

r,Trés utilisé dans la construction de
etous les systemes automatisés de

ntproduction du fait de sa

ntstandardisation et de son faible cqat

leEncombrement important dans le
leas de grande course
Trés utilisé dans les machines

d'emballage et de conditionnement

Course standard: de 10 a 100 mn

S Course double effet: de 10 & 500

@®© mm

'g Course simple effet: de 10 a 30

a mm

a Conforme & la norme Iso 6431 Permet de mouvoir un mobile, Trés utilisé dans la construction des
Assemblé vissé, peut se démonter sans en assurer le guidage, en systemes automatisés de production
pour la maintenance développant un effort pouvant du fait de sa standardisation.
Equipé le plus souvent atteindre 4 800 daN Encombrant pour les grandes
d'amortisseurs pneumatiques Vitesse ajustable, de 50 a 500 courses C'est l'actionneur
réglables par l'utilisateur mm/s pneumatique le plus
Diametre: de 32 4 320 mm Permet d'atteindre deux positions universellement utilisé
Course standard: de 25 a 1000 mjrfin de course précisément
Version simple effet:] de 32 &4 63
mm et course de 10 4 50 mm
Plusieurs technologies: double tige Permet de translater entre deux | Trés utilisé dans les mouvements
tige profilée guidée dans sa positions fixes un produit qui terminaux de manipulation de
culasse, piston a section carrée ol n‘exige pas de guidage du type | produit
ovale glissiére, mais nécessite d'étre Mouvement de montée baisse fe
Simple ou double effet arrété en rotation piéce suspendue
Versions a tiges profilées Comme pour le standard, sa Pousseur de piece dans les
majoritairement conformes aux vitesse est ajustable dans les deyxsystemes de transitique
normes dimensionnelles Iso 6431 sens puisqu'il est double effet Manipulation de produit Iéger
et 6432 Diameétre: de 8 a 100 mm Attention, ne supporte pas les
Course standard: de 10 a 500 mn charges radiales
A faible course, de construction Permet de développer des efforts| Particulierement adapté, grace a|sa
trés compacte importants sur des courses faibles compacité et son court temps de
Longueur totale (a course 0) 3 faisdans des applications ou réponse, aux fonctions de serrage,
inférieure a celle d'un iso 6431 I'encombrement axial doit étre le | blocage, éjection, indexage,
Corps en profilé aluminium aveg plus réduit possible élévation et verrouillage de piege

< percages et rainurages pour |s&nergie absorbable en fin de dans toutes les applications

> fixation et le montage de détecteyrsourse avant fortement limitée payr industrielles

© magnétiques I'absence d'amortissement

\8 Simple ou double effet, avec tigepneumatique: prévoir un arrét su

o traversante ou antirotation butée externe

)] Diameétre: de 8 & 100 mm

Deux technologies: & accoupleme
magnétique et a bande
Transmission du mouvement
directement par le piston
Réduction de I'encombrement
presque de moitié grace a l'absen
de tige

Arréts intermédiaires possibles pg
blocage pneumatique, les section
d'application de la pression étant
identiques

Diameétre: de 6 & 63 mm

Course: de 10 a4 4000 mm

nPermet de mouvoir en translation
avec une grande amplitude, un
mobile guidé entre deux positiong
précises de fin de course
La possibilité d'obtenir des
c@ositions intermédiaires d'une
précision moyenne de + 5 mm lui
r permet d'assurer des fonctions de
5 positionnement grossier en boucl
Ouverte

Trés utilisé dans les taches de
manipulation, manutention,
transitique et palettisation, en

raison de son faible encombremer
en longueur et de ses sections de

piston identiques
Associé a un distributeur
proportionnelle, un capteur de

e position et une unité de commandg

il est I'actionneur le plus utilisé en
servopositionnement.

=3
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Type de vérin

Caractéristiques général

£S Fonciemative

Domaine d'utilisation

Vérin a membrane

Ni piston ni tige: la pression ag

mouvement un flasque

faibles

piéces mécaniques

Simple effet, sans amortissement
Force développée: 10 a 20 000 d
Course: de 34200 mm

sur une membrane en caoutchg
qui se déforme et entraine dans g

Les forces développées peuve
erre trés élevées, avec des cour

Ni frottement ni étanchéité entr

t D'un encombrement réduit dans
ud direction de son déplacemel
omans l'usure, résiste aux conditio
les plus séveéres (poussieres
nsalissures) et s'implante  trd
sesmplement

Permet essentiellement d'assu
edes fonctions de serrage
d'élévation de fortes charges

aN

laBonne complience grace a la

tflexibilité de sa membrane, avec

ngles angles d'inclinaison pouvant

edtteindre 30

asTres utilisé pour le serrage rapide
de piéces légérement inégales a

efaible variation de cotes

etLes plus gros modeles sont utilisé
dans des opérations de
transformation du produit,
emboutissage, cintrage, pliage

l'arrét et le Il blocage de
I'actionneur pour sa mise en
sécurité

Blocage mécanique par ressort,
déblocage piloté pneumatiqueme
Blocage bidirectionnel,
multiposition et sans altération
pour la tige, par pilotage ou
mangue de pression

Diameétre: de 32 a 100 mm.
Course standard: de 25 & 1000 m|

Equipé de bloqueur de tige, assuf

ePermet de traiter la sécurité en
évitant les mouvements
intempestifs dans tous les cas
d'incidents possibles:

- coupure d'alimentation électriqu
nt- coupure d'alimentation
pneumatique
- chute de pression
- arrét d'urgence

m

Solution & envisager chaque fg
que l'étude de la sécurité du
machine met en évidence un risq
lié & un mouvement intempest
e d'un mobile ma par vérin. En effe
la solution simple de bocag
pneumatique avec |
compressibilité et les fuites n
permet pas de garantir un b
maintien en position

is
he
ue
if

Vérin tandem Association, par construction ou
par montage, de deux ou trois
vérins de méme diametre et de
courses différentes pour obtenir u
actionneur a 3 ou 4 positons.
Deux, trois ou quatre vérins de
méme diamétre et de courses
identiques pour obtenir un
actionneur a double, triple ou
quadruple effort.

Utile lorsque, dans un mouvemer
on exige plus de deux positions
précises

n Autre application: lorsque I'effort
développer est élevé et que
I'encombrement d'un vérin de gro|
diamétre est trop important

t,Les tandems multipositions sont
utilisés dans la manipulation, la

utilisé dans des opérations de
5 marguage, poingonnage, formage
frettage.

palettisation et le conditionnement.
Les tandems multiplicateur d'effort:

Vérin rotatif ou vireur Double effet, mouvement rotatif
alternatif d'amplitude maxi 360°
Deux technologies :

- a palette: construction simple,
sans amortissement (fin de cours
sur la palette déconseillée).

- apignon crémaillére: plus
classique, similaire a celle des
vérins Iso 6431

Diametre: de 10 a 100 mm
Couple de sortie: de 0,2 a 100 Nn
Course angulaire: de 0 a 360 mm|

Assure le plus généralement de
fonctions: guidage et entraineme
en rotation du mobile, do
limportance de le dimensionng
P par rapport au mouvement
développer (couple, angle, mome

radiaux appliqués sur l'arbre (
sortie

d'inertie) et aux efforts axiaux et portes, de vanne, ou de séparate

LxPrincipalement utilisé pour des
nopérations de manipulation lorsqu
Il y a lieu d'orienter le produit

ar Aussi utilisé pour des opérations d
aretournement dans la transitique g
npour des manoeuvres de sas, de

epour contréler un débit de produit

< o

=

Les moteurs

Un moteur rotatif alimenté en air comprimé produitmouvement de rotation dans un
ou deux sens, a des fréquences pou- atteindreB@/@iin et des puissances de 10 kW. Il en

existe plusieurs types: a piston, a engrenage

bt

La technologie a palettes est la plus utiliségagon de ses nombreuses qualités.

Son principe de fonctionnement est le suivardir tomprimé pénetre dans le moteur
par l'orifice P et arrive dans une chambre d'adonsu il exerce une force motrice sur la
palette la plus proéminente. Ainsi, le rotor touetd'air se détend. Dans le deuxieme secteur

du moteur, I'air des chambres a I'échappeme

nidgepar I'orifice E.

Admission

P o)

Chambre a
'admissior

Rotor

—>

Chambre a
I'échappemer

Palette

Echappement
E
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Ces moteurs sont principalement utilisés danstillage portatif (perceuses,
meuleuses), dans les broches de vissage, de peetade taraudage, et enfin pour la
motorisation de malaxeurs, d'agitateurs et de psrdpseuses.

Les principales qualités de ces moteurs sontiesustes :
- leur compacité et leur Iégéreté, avec un tresrbpport puissance/poids;
- leur force motrice, réguliére et modulable ;
- leur fort couple de démarrage;
- leur fonctionnement discontinu, sans limitatienfdcteur de marche:
- ils ne craignent pas les environnements poussiétgflagrants ou humides:
- ils ne s'échauffent pas et ne craignent pasedi@ies (protection inutile).

Couple . Puissance

Leurs performances sont données
par des courbes de couple et de puissance
en fonction de la fréquence de rotation
(voir figure ci contre).

Couples: C4 de démarrage, C, de calage, Ciy,y maximu

Le réglage de la vitesse de rotation se faitidd'd'un régleur de débit a I'admission.
De plus, si I'on veut obtenir une vitessg étable, notamment lorsqu'il y a des variations de
couple résistant Cr en sortie, on ajoute un linmiige débit a I'échappement pour créer une
perte de charge (DP) et donc une contre pressipguyPrégulera la vitesse.

V°) Modélisation de la force développée par un véni

La force développée dépend de l'usage qu'il estifiavérin. On distingue deux cas :
-en statique, le vérin remplit une fonction de agerou de bridage; c'est I'effort
en fin de course qui est recherché;

- en dynamique, il est utilisé en manipulation; oherche alors I'effort
développé pendant la course.

Détaillons ces deux cas d'utilisation.

En statique :

L’effort développé en statique correspond toutpd@ment a I'effort théorique défini
par les deux formules suivantes :

-Fop=T1/ 4xD*xp pour la sortie de tige ;
-Fs=Tt/4x (D*-F) xp pour la rentrée de tige ;
D: diamétre de piston (cm).

d: diametre de la tige (cm).

p: pression d'alimentation (bar).

Fsp effort statique développé en poussant (daN).

Fst effort statique développé en tirant (daN).

v
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Tableaux de dimensionnement des vérins en fonction de leur charge axiale

En appliquant les principes exposés a la page précédente, on établit
les tableaux suivants qui permettent de déterminer directement le
diametre d’un vérin a partir de la charge axiale qui lui est appliquée.

taux de
charge : t = 0,6

Charge dynamique au long de la course
D

C=06PS

charge C en DaN, rentrée tige
charge C en daX, sortie tige

Charge statique en fin de course
D (charge négligeable au long de la course)

charge C en DaN, rentrée tig

charge C en daN, sortie tig¢

Pression d’alimentation o

4 bars }.s bars ‘ % bens 1 7 bars ] Sbi-l:r%'

.Pression d’alimentation .

; 4 bars |Sbarsl e tars | '.’bars; |

) 2 | 255 3 135 |
: 15| 9| 23 26 |

NS

\
x
o
&
[
o,
0

%)

3

! 2

|

1,2 1,5 | 1,8 | 2 |
0,9 L1 | 1, 1,6 |
1,9 ‘ 5

W
o
(5]

| 3,9 | 4,7 5,5
| 33 39 46 |

s T

Dl izmme

31
,6
4,5

i g
w -
[ =
£ o
(9% )
[
~J
B
[y )

s

~
w

™
e}
~1
v
o

BN
RS

2,7 | 3.4 | | 4.7 | 5.4 : | 4, 5.6 6.8
2 l 254 | 3,6 ' 4 nged =6 mm - 34 |
8,3 19,5 D="16mm | 8 | 10 a1 14 8
6 | 7 | 8 7

&5 Serl tiged = 6 mm - j 8,5 10 12 i
7 9 ‘1 13 15 D =20mm | 137 | 16,7 | 19 22 25
6 ! g ! 9,5 | 11 | 12,6 tige'd = 8 mm 10 | 13 16 18 |
@ 18 [ |2 23 ‘D'='25mm .| 20 | 25 20 | 3¢ | a0
9 11 | 13 | 16 18 tiged = 12mm 15 | 19 23 26
19 247 | 297 | 34 38 D =32mm | 32 40 48 56 64
16 21 | 25 | 29 33 tiged = 12mm 28 | 34 42 48 |
30 37 a5 .~ | 53 60 D=40mm | 50~ 64 76 88~ | 100
24 | 29 36 | 42 48 tged = 18 mm 40 | 50 60 70 | /
D = 50mm | 47 e | 7" | 82 94 D= 50mm | 78 ‘ 100 16, 138, | 156
tige d = 18 mm 41 51 61 71| 8 dge d = 18 mm 68 86 102 120/ 1
D= 6mm | 75 94~ 112~ | 131 149 D =63mm 1247 | 156 i 188 218 " | 250
tige d =22 mm - 65. | 82 | o8 | 115 131 tged = 22mm 108 | 136 | 164 192 | %
T T | i : PR 1 v T
D =80 mm .| 120 151" | 181 | 211 { 241 D= 80mm | 200 250~ | 300, | 332, | 402
tige di='22 mm ' m | 1300 161 | 105 | 223 tiged = 22mm 184 | 232 | 218 36|
D = 100 mm - | 188 235 282 7" | 330 377 D= 100mm % {316~ | 392~ 472 " | 550~ | 628
tige d = 30 mm 171 | 7 214 257 | 300 | 343 .tiged = 30mm_ 284 360 | ~ 428 | 500 | /
| 368 441 |515, | 589 492 616 | 740 1860~ | 982
| 347 | ~ 416 485 | 555 464 580 694! 810! ¢
| 603 | 723 | 844 ‘ 965 n | 804 1004 1206~ |1408 " |1608
} 565 | 678 J 791 | 904 756 944 11321 1320/ /
| | | i
o4z " 111307 [1319 1507 1256 11530 1884, (2200, {251
| o0s | Aloss| 26| aar 1204 ~1508) ~1810| 212 2
| | | | |
14727 |1766 2061~ |2355 1962, (2453, |2944 3434~ 13023
| A 1305| A 1614| 1953|2032 1860 ~2326| 2791 325@%
12411~ |289 13376 3@/ D =320mm 3215~ (4019 4823 15027 16431
" ~2335| 2802|3260 | 3726 tige d = 57 mm 3113| 7 3892| 4670~ 5448| 6.
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En dynamique

Il faut tenir compte du rendement de l'actionnelir,a ses frottements internes. La
majorité des constructeurs indique cette valeurygue entre 0,85 et 0,95. Nous adopterons
une valeur moyenne de rendement mécaniome 0,9.

Mais le frottement interne du vérin n'est pasdale cause de perte d'efficacité. En
effet, les courbes de pressions obtenues lorsnagaion montrent la présence d'une contre
pression, obligatoire pour la régulation de vitess®pposant au travail moteur de
lactionneur. Cette perte de puissance dépend égkges des limiteurs de débit a
I'échappement et est variable pendant la coursecdséquent, elle ne peut se déterminer
précisément pour chaque application. Pour ce faime, valeur expérimentale maximale de
rendement pneumatique est caractérisé@par0,7.

Si I'on cumule ces deux pertes, on obtient uneeraht global du vérin avec le produit
depp etpm

Ce rendement global est le plus souvent appeledailcharge {§ avec une valeur de
référence t = 0,6.

Les forces développées en mouvement sont donc:

- Fap=Fspx tc I'effort dynamique développé en poussant;
- R = Reex te I'effort dynamique développé en tirant.

Pour un fonctionnement optimal du vérin, la plamhes constructeurs recommandent
de le dimensionner en adoptant un taux de chafgadar ou égal a 0,6.

VI°) L'amortissement en fin de course :

Les masses déplacées par les vérins pneumatigloesbe effet et I'importance des
vitesses atteintes engendrent des efforts d'inéldigs. Il est nécessaire de réduire ces efforts
en fin de course afin d'éviter les chocs des psssom les corps des vérins

L’amortissement élastique (AE)

Il est constitué d'une butée élastique en caoutciptacée sur chaque face du piston.
L'énergie cinétique est emmagasinée par cette autémoment du choc puis restituée au
piston apres arrét. Mais la force motrice du véompense en général ce dernier phénomeéne
et évite ainsi le rebond. Ce type d'amortissemeuntnit initialement une faible force de
ralentissement qui augmente brusquement avec lesedfigure 3). De plus, la course
d'amortissement due a I'écrasement du caoutchoudres faible, donc la force de
ralentissement élevée. Cette technique est présantes vérins ne dépassant pas 40 mm de
diamétre et ne convient que pour les applicatian$émergie cinétique est inférieure a 1,2
joule (Eigm maxi = 1,2 joule).
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L'amortissement pneumatique réglable (AP)

L'amortissement est réalisé par le travail deotad d'une contre-pression s'appliquant
sur le c6té du piston situé a I'échappement. linédgré au vérin et est réglable.

En fin de mouvement, le piston emprisonne un velutair qui doit s'échapper par un
trou calibré réglable . La pression augmente ddnprevoque ainsi le ralentissement du
piston. Ce dispositif fournit initialement une gdenforce de ralentissement qui diminue
rapidement au fur et a mesure que la vitesse deni@ette évolution de F, est due au fait que
la contre-pression nait d'une perte de charge d¢prode par I'étranglement) qui est
proportionnelle au carré de la vitesse d'écoulenmerituide, donc du piston. Avec cette
solution, Egmmaxi = 20 joules.

L'amortissement hydraulique conventionnel (AHC)

L'amortisseur hydraulique externe figure 6) wtille méme principe que L'AP, mais
avec de I'huile. Le mouvement appliqué au pistotiameortisseur met le fluide sous pression
en le laminant dans 'in orifice calibré qui se nest au fur -t a mesure de la course
d'amortissement pour compenser la baisse de vitesse

Ainsi I'amortissement fournit une force qui croéis rapidement dés le début et reste
constante pendant la course. Cette technique aunassez bien pour les masses élevées et
des vitesses moyennes. L'usage de L'AHC dans Iguaiation, avec ses vitesses élevées et
ses masses faibles, provoque des amortissemenidure qui induisent des oscillations et des
temps de ralentissement importants. Avec un anseriisdiametre 32 et de 60 mm de course,
on atteint BEgm maxi = 380 joules.

L'amortissement hydraulique progressif (AHP)

Ce nouvel amortisseur est doté par rapport a L'AHC
- d'une section d'étranglement fortement varigigledant la course de ralentissement
pour réaliser une progressivité de la force d'aissminent;
- d'une course d'amortissement d'environ 1,7 $oigérieure, permettant de freiner
avec cette force progressive.

Ce nouvel amortisseur fournit donc une force diéissement qui augmente
progressivement pendant toute sa course. Cettdmsylgui offre un amortissement souple
sans oscillations et, des temps de ralentissementtsg convient parfaitement a la
manipulation. Avec cette solution de diametre 2@et34 mm de course, Eadm maxi = 70
joules.

Les solutions contrélées ou de servopositionnemen

Pour ces deux cas, le ralentissement est congi@ée a une commande électronique,
un capteur de position et un distributeur proporie.

Pour l'un, la programmation se fait par appreagss en optimisant le temps de
mouvement et en limitant la valeur de l'accélérativitique (environ 15 m#s en fin de
course. Pour l'autre, le servopositionnement, ttass paramétres sont définis par le
programmeur dans le controleur.
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VII°) Générateur de vide ou "Venturi" :

Fonctionnement: Un étranglement prévu
l'intérieur de [I'éjecteur provoque
accélération du flux d'air (P) vers l'orifice e ] B
qui entraine l'air ambiant de l'orifice A
provogue ainsi une dépression.
Basé sur le principe de leffet venturi 4
appareils permettent d'obtenir a partir d T
source d'air comprimé a 5 bars, un A
correspondant a 87 % de la pres
atmosphérique.
Avec le développement de l'automatisatiol
reprise et d'assemblage, saidine piéc
devient un probleme courant. La préhen —
par le vide est souvent utilisée. (doc Télémécanique)
Remarque : on utilise souvent un silenc
avec un venturi.

Ventouses

Ce sont des éléments de préhension souples deatiglige utilisés avec un générateur
de vide. De matiére, de forme et de diametre difftr elles permettent de répondre
pratiquement a tous les cas d'applications de reatian.

Domaines d'application :
Les industries de Il'agro-alimentaire, du verrebdis. La prise de piéces en sortie de
presse a injecter, l'imprimerie pour le brochage leetretournement de feuilles, le

conditionnement de produits et le chargement detspétansferts rotatifs, le collage
d'étiquettes sur des bouteilles ou flacons.

VIII°) Les distributeurs :

Définition:

L'énergie pneumatique destinée aux actionneurarpatques doit étre distribuée en
pression et en débit de facon constante par depasants adaptés. Ils sont situés entre la
source d'énergie et les organes moteurs. On diesskstributeurs dans la catégorie des pré-
actionneurs ou des interfaces de sortie.

Les distributeurs sont définis par deux caradigties fonctionnelles :
* le nombre d'orifices principaux nécessaires awtfonnement des différents
types d'actionneurs, non compris les orifices tage.
* le nombre de positions, généralement 2, défintdsare I'état repos l'autre |'état
travail. il est possible d'avoir 3 positions, ibyra alors deux positions travail et

une position repos.
b\ ‘ # / Distributenr 5/2
T T

11
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Distributeurs monostables :

Un distributeur est dit monostable lorsqu'il yradeéficit entre le nombre de positions
gue peut prendre ce distributeur et le nombre l¢gsiou s'il y a un ressort.

Exemples :

. -~ N *
Distributeur 5 orifices 2 positions monostable {& E \

par un pilote électrique. Le rappel se fait pasoet 1 T

La position stable est la position repos (re: %é%
détendu).

Distributeur 5 orifices 3 positions monostalgiloté '

par deux pilotes électriques. Le rappel en pos E\_ \ L ¢ /‘ _L|
stable se fait par ressort. La position stablela T T TINA

|
I
T
position centrale (ressorts détendus). J7
i

Distributeurs bistables :

Distributeur 5 orifices 2 positions bistable pilqtg \ \ ¢ # / N\
deux pilotes électriques. Il n'y a pas de resdatty T
a deux positions stables. J]é)%_/

Différents pilotages
Le pilotage pneumatique

Lorsque la configuration et le taux de complexité linstallation automatisée
entrainent le choix d'une solution "tout pneumadigues distributeurs sont a commande
pneumatique, car leur pilotage est assuré par idesaux de pression émis par la partie
commande pneumatique.

Le pilotage électrique:
Lorsque le traitement de l'information est réaéiséversion électrique ou électronique
il est nécessaire que les distributeurs soientpéguid'une ou de deux électrovannes de

pilotage dont le réle est de transformer le sigiattrique provenant de la PC en un signal
pneumatique de pilotage du distributeur.

12
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Bouton poussoir Bouton crante Galet
|
- e =[]
(]: TIT TIT %

i
ik Vo

=_,-

Solénnide Pression Lewner
|

e se| T \ = | o7
- {_%)XJ;/V\ £l

| | Electropneumat igue Pression

ANy SN | e AR

i

O o

Bloqueurs :

Les bloqueurs sont ¢ T

distributeurs 2/2 qui s'utilisent, )
général pour bloquer un vé Cloqueur AN - | f e
dans une position intermédia - :

Dans ce cas on s'utilisera d
bloqueurs pour bloquer le vérin
position.

IX°)Les accessoires de ligne:

Les accessoires de lignes ont pour objet de régiedébit, purger rapidement une
capacité, réduire les bruits d'échappement et deemter les appareils entre eux.

les clapets anti-retour

lls assurent le passage de l'air dans un serleaidnt le débit dans l'autre sens. Une
bille peut se déplacer dans une cavité. Lorsqueskadéplace dans le sens contraire au sens
de passage, la bille obstrue le passage et empéachde s'échapper. Cet élément peut étre
utilisé pour maintenir un circuit sous pressiorcan de coupure d'alimentation.

schéma . «  Sensde passage de l'air

o
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les régulateurs d'échappement :

Les régulateurs d'échappement ont pour role deerrdg vitesse des vérins. lls
s'implantent sur chacun des orifices d' échappemehdistributeurs. lls sont composés d'un
orifice de passage dair qui peut étre obstrué yrae vis de réglage pour réguler
I'échappement.

schéma :

les réducteurs de débit unidirectionnel (RDU):

Ces composants sont destinés a régler le débitldaRDU sont unidirectionnels. lls
doivent assurer le freinage du débit d'air dansems (sens N°1) et le plein passage dans
l'autre sens (sens N°2). Le clapet anti-retourrabge passage dans le sens N°1 et l'oblige a
passer par I'étrangleur.

schéma :

~ ¥
/7"—"—\

O

Les silencieux sont chargés d'atténuer les bduigchappement de I'air comprimé. lIs
peuvent étre constitués soit de chicanes, soittdede mousse.

les silencieux

schéma :

T

les purges rapides :

Ces accessoires sont utilisés soit pour accélérevitesse de veérin, soit pour éjecter
des pieces par un jet violent dair comprimé. Loestp capacité est sous pression, un clapet
anti-retour obstrue le passage de l'air comprimés Vextérieur. Lorsqu'il y a coupure
d'alimentation, I'air contenu dans la capacité uspe la bille de la purge et permet a l'air de la
capacité ainsi libéré de sortir violemment et rapient.

schéma :
TR

>
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Ensemble de conditionnement d'air :

Lors du passage de l'air du compresseur a soml'ligilisation, l'air "s'enrichit" en eau
due a la condensation de I'eau dans la cuve duressgur, et en poussiére, rouille des tuyaux
des canalisations. Il est donc nécessaire detierfpour retirer ces éléments nuisibles au bon
fonctionnement des composants, de le lubrifier pragiliter le déplacement des organes
mobiles des composants pneumatiques et d'en centedpression. On utilisera a cet effet
une succession de composants, un filtre, un détem#epression et un graisseur a goutte.

schéma :
MDNanomeé e
.’,J_
h
] ? | Vers circuit
! ! preunm atique
COMPpresseu I i .
Détendewr Graisseur
Vamne Filoe

de pression a gouties

X°) Différents types de capteurs :

Capteurs a seuil de pression pneumatique:

Ce sont des capteurs fin de course qui se modiesdtement sur les vérins. Pour
pouvoir fonctionner correctement, il est nécessdieeles coupler avec une cellule Non
inhibition a seuil.

Le principe de fonctionnement de ce capteur esiligéer la contre pression (pression
résistant au déplacement) qui existe dans la cheimén soumise a la pression du réseau.
Lorsque le piston subit une pression il se dépl@eedéplacement entraine une réduction du
volume de la chambre qui n'est pas soumise a lIssipre du réseau. Ceci entraine une
augmentation de la contre pression qui est amglifigr des régleurs de débit. Lorsque le
vérin arrive en fin de course, cette contre presstwute. Lorsqu'elle est inférieure a 1/12éme
de la pression du réseau le capteur déclencheeGntqaduire cette information, soit par un
signal électrique soit par un signal pneumatique.

exemple :

Schéma : Principe de la contre pression :
[ ]

P résean

 Sewil de
| dépilotage

% Id une celiule
| logigque
: NHN- inhibtion

a wruil

e e —— I
T PrnE.-s_
Inyersion Finde course
du distributeur du wérin
Evolution des pressions aprés inversion du
distributeur
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Exemples de montages possibles :

banjo de
[accondernant
sur e visrin

{
.g;ecmqu:% eleciionique

rmodules de détection encliquetables
(doc Télémécanique)

preumnatigue

Détecteurs fluidique de proximité :

Ces capteurs sont des capteurs de proximité'olid pas de contact direct avec l'objet
a deétecter. Pour pouvoir fonctionner correctemess, capteurs doivent étre couplés avec un
relais amplificateur et un détendeur basse presdiendétecteur est alimenté avec une
pression de 100 a 300 mbar, en fonction de lardistale détection. Lorsqu'il n'y a pas de
détection l'air s'échappe par l'orifice du captetéivu a cet effet. Lorsque I'objet a détecter
passe devant le capteur, un signal de faible ne$6i5 a 2 mbar) passe par le conduit central
du capteur et va jusqu'au relais amplificateuragmplifie le signal a la pression industrielle (3
a 8 bars).

exemple :

Pidce
micbile

P
R N

Fre=zion d aliment aticn

distance

de 200
detection
100
L,
. . Trn 2m 3m
Py 3 Py L = distance detectew relais

Etatrepos  Etat actionné

Capteurs a fuite :

Les capteurs a fuite sont des capteurs de cohtacbntact avec l'objet a détecter peut
se faire soit par une tige souple soit par une.biflour pouvoir fonctionner correctement, ces
capteurs doivent étre couplés avec un relais papitear a fuite. Le capteur est alimenté en
pression par le relais. L'air peut alors s'échadpeare capteur par un orifice prévu a cet effet.
Lorsque la bille ou la lame souple est déplacées dam logement, elle obture l'orifice
d'évacuation d'air et le relais pour capteur &faé déclenche et émet un signal a la pression
industrielle.

16



Dossier Ressource Pneumatique

exemple :

Aftaque
& tige
souple

Attaque

Etat repos Etat actionné Etat repos Etat actionné
Capteurs ILS :

Presque tous les vérins intéegrent un capteur niiggeéqui assume cette fonction de
détection de position en fin de course. Le prin@geillustré par la figure suivante.

L'aimant permanent (repére A) du piston actionserapassage l'interrupteur a lame
souple (ILS) du détecteur magnétique fixé de manigrglable a I'extérieur du corps
amagnétique du vérin. Cette détection facilite beap le travail de l'automaticien :

rapidité d'étude,
facilité de montage de cablage et de réglage.

ILS en position

repos @)\

ILS en position
travail
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