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Contenu de la matiere

Contenu de la matieére

Semestre: 2

Unité d’enseignement: UEM 1.2
Matiere: TP API et supervision
VHS: 22h30 (TP: 1h30)
Crédits: 2

Coefficient: 1

Objectifs de I’enseignement:
e Ce TP permettra a I’étudiant la mise en pratique et la consolidation des connaissances

acquises dans le module API et supervision.

Connaissances préalables recommandées:

e Cours de la matiere API et Supervision.

Contenu de la matiére:

Prévoir quelques TPs en relation avec le matériel disponible.

Mode d’évaluation:

e Controle continu: 100 %.
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Avant propos

Avant propos
Description générale

Ce cours est destiné aux ¢étudiants de niveau Master 2 Automatique option Automatique et
systéme semestre 2. Il s’adresse également aux personnes voulant s’initier ou avoir un apercu

général sur systémes automatisés commandés par API.

Objectifs

Ce support pédagogique de travaux pratique TP a pour objectif de :
e faciliter la tiche des étudiants qui entrent en contact avec les automates pour la premiére
fois.
e L’objectif du programme est de soumettre aux étudiants un ensemble de
connaissances indispensables et nécessaires pour la compréhension des systémes
automatisés commandés par API.

e Identification des composantes d'un systéme automatisé.

Connaissances préalables recommandées :

e (Circuits logiques
e automatisme industriel
e Cours de la matiere API et Supervision

e Schémas et roles des composants automatisme industriel
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

INITIATION AU LOGICIEL MILLENIUM 3
API CROUZET

INTRODUCTION

Le logiciel Millenium 3 sert a programmer |'Automate Programmable Industriel (API)

Crouzet.

On nomme Automate Programmable Industriel, (APIL, en anglais Programmable Logic
Controller, PLC) un dispositif similaire a un ordinateur, utilisé pour automatiser des processus

comme la commande des machines sur une chaine de montage dans une usine.

La ou les systémes automatisés plus anciens emploieraient des centaines ou
des milliers de relais et de cames, un simple automate suffit. On nomme automaticiens les

programmeurs de ces Automates Programmables Industriels.

L'API est structuré autour d'une unité de calcul ou processeur (en anglais Central
Processing Unit, CPU), d'une alimentation (depuis des tensions alternatives - AC ou

continues - DC) et, de modules suivant les besoins de I'application, tel que:

e des cartes d'entrées - sorties (en anglais Input - Output, I/O) numériques (Tout ou rien)
e ou analogiques
e des cartes d'entrées pour brancher des capteurs (un capteur est un dispositif qui
transforme I'état d'une grandeur physique observée en une grandeur utilisable,...),
boutons poussoirs, ...
e des cartes de sorties pour brancher des actionneurs, voyants, vannes, ...
e des modules de communication pour dialoguer avec d'autres automates, des
entrées/sorties déportées, des supervisions ou autres interfaces homme-machine
e des modules dédiés métiers, tels que de comptage rapide, de pesage...
e des modules d'interface pour la commande de mouvement, dits modules Motion, tels que

démarreurs progressifs, variateur de vitesse, commande d'axes.

Nous allons étudier le fonctionnement du logiciel de programmation de cet automate. Une
fois le programme ¢€laboré et testé sur I'ordinateur, il pourra étre transféré dans 1'automate pour y

étre exploité.
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

CREATION D'UN NOUVEAU DOCUMENT DE TRAVAIL

a. Lancez le logiciel "Millenium 3 AC".

2= Crouzet Logic Software M3
Fchier MAOD Affichage  Corerfleys  Armuaies 7
D@ ¢ wloc|2| 2 d=#-=|xa
Dc AfGl =g -5 B3 W o 2w 5[ % %E T

Fan i RN RN ER IR ERRRREAL]

. | PP RP Y| TS M

Fichier ®EMOD  AFfchage Contrdlear - Annoaires 7
FUH(f B> ~&8(2[ - =%-= Kn|
& ' oo | B B OB
..................................................... -'H“FH|E5P\’1

[Fo [ oMl pEs 4
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

c. Vous devez choisir le type d'Automate : Exemple : cliquez sur XD26.

Cheix du conirdleur

i Choes de la categore did conlnSleur i

- Chees-du lppe da condrd leur
Tyoe | Rgigmnc | Enrées | g |

Annuber I Ao

d. Précisez la référence exacte de I'Automate : Exemple : choisissez "88 970 161".

Choix du controleur =

1~ Choix o2 2 catégerie du comtrblar

Ce type est
caractéris€  par:
- 10 entrées Tout
Ou Rien (TOR ) et

6 entrées
Y W analogiques,
Choix o bype S conbéleny
s L /1| - 10 sorties Tout
88570162 0 TOR + 6 10100 10TOR STATIQUE .
gecrnIca JAFEChE Ou Rien (TOR).

BESF01ES 10 RELAIS
28574761 10 RELAIS
0a574162 10 TOR STATIQUE :
MR AT THIST MR aA9FATRA 1R TNR ANRF &S =
Suivark > I Lrnuder I Aice I

e. Il est possible d'ajouter des extensions sur lI'Automatique (communication, entrées, sorties,
etc..). Pour cette application, nul besoin d'ajouter d'extension : cliquez sur "Suivant".
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Chapitre 1

Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

f.
Choix du condraleur

Tyme de Corrdler

Tioe wh2E 24000

Almentaton LRI

Ertréer 10 TOR =+ 5 [3100)

Lo 10 RELAIE

~ChON H8E erEnhing Ssnmies -

Eslzreiors compstibes

| Tipe | Fieférence | Erfiees | Serter A
=E10 Z-!J.-"L'I HE LA E LA A HEAls

E>FH 24DC SEITIEH 870R ERE_AIS

) 244DC 0MTI2s0 4 CHTICOS 4 CHTICNS

Pt BRI BEMTIERS HENTIERS

a0 2rmc QTN 2aMALOG T0RTS JAMALOG O RITE

S 10 2evDC BEITIOMN EOA 4503TIES

EHEMDD BETO1Y alCUM ALICUM |

diruimr | |

Maombre 100 d'srirdecdaomies 1BE £103

Extergion : sékecionnies
[ Tue | Aererenz: | Emten | Somes

+Pacidet [ seivent Aronder | side |

g. Sélectionnez le type de langage de programmation - langage a contact (Ladder)
ou FBD (Functional Block Diagram). Pour cette initiation, cliquez sur "FBD".

Choix du contrélaur

Tupr d= Carkfkem

Baze = plenzors non e kg
Rétére=nrs R 0al R o 1 Mm =fkchrmd
nimetain 24400
Ertidas AN TOR + & 000
Sorfies MRELIE Elbpkar

Mo zdlecherne
2 Mo sékcheme

Hamkne total denbieessaontie: 1RE ¢ 10E

— Salectionne la fupe de rogEmMEtan

W = s m—
.
e . o

Latlden FBL

drrler

| wiel ]
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

h. Validez ce choix en cliquant sur "Suivant".
Chobe du controleur BJ

|-Tp|:e de Cortrdlei

Bae Zxlenzions 10N contigues
Metererce DG M4¥DLC 1 N sdlectibnng
Alirnzatatior 24%0IC
Entr3=s 10 "0F + B[0-10%)
Sartes 10 REL&IS SRS
1 on sEkectionng
2 Yon sdlectionna
Hombrototal d'entrecszortics 16E/11%
i~ Ralertinnrer e bne dr pregranmmstine—
oy e 13 pa
o 4 ' r_f
| | - a— - _'3_'9
- Fy &
1 adder FRIN

< Frécadent Saiwaril »

Arriuler ] Ade

i. Voici le nouveau document configuré pour votre automate.
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

:ﬂ [‘I\N- FBO | FBO_C | sFC ] LoGiC | our J
I ]
i T a4l EEC 3 - N _*_ MNUM KA
|Jm_"i‘|“II‘"1 O & BQP AV A [P |-a
[ Titne sty 00 || FROGRAMME || D26 20l |
—
=1
It o
12 5% 2l
iz wr
I Y.
5 05
prd Boom s lvz.3 _.

PROGRAMMATION DE BASE

a. Une barre d'outils nommée "Barre de fonctions" permet d'insérer dans le
document des éléments d'entrées (IN), de fonctions (FBD), de grafcet (SFC), de

logique (LOGIC) ou de sorties (OUT). Choisissez pour commencer le menu de
fonctions "IN".

Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 6



Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

: Ernu:n‘lla-pil:Sl:ih\mreM] |§anslﬂre‘| Edition|

rooc | are | oo | ou |

TTal1]0 v &) §[P0 T 4PN

1508

- #ipur-: 00 || FROGREMME || <D0 24vDC

o1

I 04
5 08
:J!
Prit Foom | WM e

b. Nous allons placer une entrée binaire (de type Tout Ou Rien - TOR) sur notre
document : elle se nomme "DI" (Digital Input).

£= Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition] :
I'i‘ﬂ Fchier Eddom Made MzEMC0 Affichage Outilk Contdewr  Cotione hnnuarer. Deocn Fendtre —| e
D&M &+ 58|o = 5| i‘ [100‘6 ==

\DGAEEJ~{‘;--

ir.‘r F i | reo_c| src | Lunu:| nurJ
| T (T | 4 ﬂnuu|i’ '_"“‘;r *h“%mmf%ﬂ

1IN

'ﬁﬂwuﬁuﬂ# S M

B 00 || PROGRAMNE || 8026 24vDG

I 1
12 HP)
I3 [BE]

c. Faites glisser I'icone sur une des bornes d'entrées de 'automate (I1 a 1A).
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

%1 Crouzet Logic Software M3 - [SansTitre1 - Edition®]
FI,!. Fichier Edkicm Mode  M3MCD AFfichage  Oukic  Contrflewr Oplions  Arraares Dessn Fondre 7

DDE|§:.|:=E‘1:¢F: -§E||1unm J"__-‘FF"EE|MEE
O allllm- =@ Eol a |
"""""""""""""""""""""""""""""""""" ﬁwﬂmwﬁw,

q & oi- g | B %

[T ] 10 o] ETQTOIA VA Tl

te- et -1 00 || Prosrame || 026 2evoc | |
i 01
o 02 n
g 03
al R

d. Choisissez le menu de fonctions "OUT" (sorties).

== Crouzet Logic Software M3 [SansTitrel - Edition™]
'E;!Flchler Edtion Mode MSMOD affichage  Cutis  Contrbieur Ontluns Arnuares  Dessin Fendlre 7

DDE'%EEHH" ﬂ-'-@?hmm& i:

: I 55%;31 lb;, iy

01

032

03
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

e. Faites glisser I'icone de sortie "DO" (Digital Output) sur une des bornes de sortie
de l'automate (O1 a OA).

®1 Crourel Logic Software M3 - [SansTitred - Edition®]

Fid'ier Edbomn  Mods  MIMOL  &fichapz  Cutls  Conkrdlesr Oplions Anruares  Dossn Fenche F - O
DM B0 oS §los ~lm#H-= ko
oo ABIS-2-8- 5357 0 4 = s g | & &I
.:l...n.l..l..ll.||.||.|||-|L|:|||||||||||r|||||-||||||||||||| PRED R |_|- g Ml N
iej J R ] L-:-uu:”uu_rr
=
| (= NUMKM
< | ewma |OUT |aps
#0268 2402
FY
Bo0 :
I N = [wy
™ (*
]
I 3
13 4

f. Choisissez le menu de fonctions "LOGIC".

== Croumet | opic Seftware 3 - [didac.pm3 - F dition]

D&M

":::# Fichior Edibtkon Modo  MIMes Affchago otk Conte ke Cpbiore:  Arnsaokos Dosgio Fomfikee 7

1+

C
[T

0 i
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

g. Faites glisser I'icone de l'inverseur logique (NOT) sur l'espace de travail.

= Croset | aphe Saftware M3 - [didag.pm 3 - Feltine®] il
,EFl:hlal Edtion Mode MO0 Affichage Outls Corbdlaor Cpdors Annusina e Fandre * - K

D:i-ﬂ JHa B0 e S| 8| [o ;] miH e (O

I
| W | FBO | FED_CJ &Rz 5_'|_|:-|3|: T

e

AHNND | OR | KA BEOR

Tit - Aateur - ¥ 0.0 || FROOG

U

B2 801

[ ||
[ [ [®
. mE

h. Effectuez les liaisons en cliquant-déplacant votre souris depuis les bornes
d'entrée/sortie vers les connexions de l'inverseur logique.

" = Crouzet Logic Software M3 - [didac.pmd - Edition™]

.,,! Fichiar Editton Mode M3MCOD - Affichage  Outle  Contrdlewr  Ootions .&nnualres I:Iegsh Fendtre 7 = fee )
DwH| _;a_:ﬂ__'-é‘?i .%_ i—ﬁl EE gm -
‘\DDAE — . T == s 5| By B
-:.-.-.....-....................f......:l..-.....:..................... ﬁa W = ﬁ ﬁ 13 = ‘ S M
= W | FaD ] Fe0.C | sFe |[Lome  our ]
u]
i Jae| Fie| Jaiy i
AND | DR |HA&ND| NOR | XOR | HOT
Tire - Auteur- v 00 || FROGRaMWE || #D26 24vDc
EO0 B2 BO1
o Bl e
mo ¥ not |* H bo
o o2
| o3
i '_ id :_J
PréL | F LT <<
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

i. Votre circuit de base est terminé.. Il faut maintenant vérifier son fonctionnement
a l'aide du simulateur (bouton "S").
%1 Crouzat Logic Software M3 - [didac. pm3 - Edition*] e
F;-_ Fichier  Edton  dode  WOMOC  Affichage Outis Contrdeur  OpHons  Ancisires  Dessin Fendirz 7 - |
D& e |5 o oo 8-re ||
w0 A =4 & o7 o e B o 2 | W I
"“lrlull||-.-.|||||...-||||...|.|"|| ||.|:......||||.-..||| ..i|||...|||.| i w ﬁ:‘ ﬂﬁ m ﬁ ¥3 w II'_S M'
A M i roo ' ro s | ere ”HE' ouT |
o
IREE S T E R e T B e
AND OR |HAND | OB | X0R | HOT
Titre - Awtewr - L0 || ProcraamZ || so2s 2o |
I=is]
=
EBOD BOZ EO1
1y W = iy
o |* N uot P N o
12 L1
j. Lorsque vous lancez la Simulation, il se peut que le résultat de la compilation du

programme apparaisse :

il atteste que le programme écrit a €été correctement

"traduit" pour €tre exploité par le simulateur. Si vous ne voulez plus voir cette
fenétre, cochez I'option correspondante :

| T
I}j = - [ COMPLATION REUSSIE.
k= ],_
3‘ 3 i Le durés digporible pour le progamnme d'applicaion dans i cycle de base ed 2id
AND n\,) variatle, Veillez coreurer 'sde en ligne. e
Tir Litilisé | Dizporible
Jaone paraméties [octets] 2 409€
Zone donnees TOR, jetan SFC, bodéen [nombre] 2[z+0] 56 (363 + 208) g
Zones autrez données [octets) 0(0+0) 400 (200 + 200)
B | Zone programme [octets] 35 [22 13 2132 (4036 + 403E]
1 _I— Zane de: fanctions métiers [zlatz] o Ed
Dl Durde edinée du ploganme [z 008z 5.000
Durge du cycle d= base du contrbleur [ms) 10
2
He pas afficher en simulation, ni au chargement dars le contréisw, =3
" ; il - LJ
Prét [ B w] k23 2
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Chapitre 1

Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

k. Validez ensuite en cliquant sur "OK".

| T
]L!_i N r J COMMLATION NEUSSIC.
=] iz
| i L& duree disponible powr le programme d'apolizstion dans vncycle debass =st Ad
| | AND \’) wariable, Weullez consuker ['aide en ligre. i
Titr Uiz | Disponinle
Zona paramélre: [ooherzs) 2 _A0SE
Zone dorness 108, jeton SFC, boolésn [nombre] 2[2+0] 57668 + 208) i
Zones auires donnses [oohats) O[o+0) A0 [200 + 200)
BOR | £one piogramme [Dckeis) 32|22 +13] 5152 4056 + 40598)
11 Zona des fonction: métiers [slotz) a Ed
= o
DI [Ouiée eskmée du progamnme [ms| 0082 h.000
Duwize du cycle de basa du cortroleur [ma] 10
|2
Ne pas afficher 2n smulation. ni au chaigement dans e controleur, W
i = ——:. =
Figt [ 5= [ |am Nes '

1. La fenétre montre alors le circuit dessiné en fonctionnement : une liaison en bleu

indique un état logique 0 ; une ligne en rouge indique un état logique 1.

%= Crouzel Logic Software M3 - [didac. pm3 - Edition®]

F:! Flchler Edltnn Mode  affichace Euntrﬁleur Dptnns Fenétre 7 - X
i = & ;ef = E m
Péiiode de aliaichizsement ms) (100 =2 Mombie de cycles i‘l[l :] _j_Zl_jJ_ii__i
[ - sutewr-vw 0.0 || PROGRAMME || w028 20v00 |
F
BJ B B
11 I J—I o1
0P orE LHeT Pon QN7 DO
12 oz
13 WE]
14 0 1 g
2
Prét = T R
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Chapitre 1

Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

m. Pour changer I'état d'une entrée, il suffit de cliquer dessus :

i
-

Crouret Logic Software M3 - [didac. pm3 - Edition®]
€ Fichier  Edticn Mode  offichage Cortrleur Optiors Fenétre 7

-

.8 x
|[D@d| R oS F e = FH-% X
[ = [ B W J 2,  EER [, BT - e T L TRy
S K A L B Nl = EH Y
Penoce de rafaichiszement (ne][100 =5 Mobrede ks [0 — M| 55| M| 2] 55|
Titre- Auleur- 00 || FROGREWWE || %036 24VD0
=|
B0 E0Z 501
Uil P - =i e
P T ot PR TFre| Do
I2 oz
3 0z
14 1 0 al

n. 14. On peut aussi utiliser du texte a la place des fils de liaison. Il suffit de cliquer
avec le bouton droit sur une liaison et de choisir : "Type de cablage / Texte" et

de remplacer dans un second temps le texte par
(entrée 1, etc..)

== Crousct Logic Softwarc M3 [didac. pm3

defaut par celui de votre choix

Edlition®™]
- || ' [4=a

S A e e
|~ oo A~ B

-

;

Ak

i ?r” =2
IN | FBD | FED_G| sFc |[LomE .ouT |
2o B (S50 | Jui | i

O | HARND | HOR | XOR | BOT

| AND

[ Thre - Anteur- w00 |[ FROGRAWME |[ HDaE zavie |

fa rcher Cdbon Mods M3MC0 0 afficege Outlls Corerdleur  Optios Arrosires Cessin Penébre 7

ElEEE

JE3 e 2 S )

TR o 105 12|
RS M

BS B
I _|;l::po
_|;,I|_ > artée arirds ¥ jroT [Pooorte

=0t F
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

EXERCICES D'APPLICATION 1 : CIRCUIT LOGIQUE

On vous demande de réaliser le schéma ci-dessous et de remplir la table de

vérité ci-apres a partir des essais effectués en mode Simulation.

% Crouzet Loglc Software M3 - [didac.pm3 - Editlon®]

ﬁﬂ Fichier  bdibion Mode M&MOR Gffichage Oubls  Contrdleur  Opbions Atnualres  Dessin Fendtre ! -8 x
D =& 5B« e @ 2 m = . EE M =]
\ :I D A m = -ﬁ‘ (ﬁ) - = o= I I 'Z«..' ';—.

@w&’ﬂﬁrﬂw¢iiﬂ ESM

arr Fan]ran_ci SFCJLDBICiDLITI
i Aile ESC . oK NUM| XA
I [T Fa] 1] 0w B T T T [ L[ ™54

1=ec

[ citre- Auteui-v oo || PROGRAMYE || «D26 zevDe |

BOO =)
1 _|— BO4 o

[11¢])

Bor—Nz&
BO2 | ,amn >'| BOG
12 J— 4 02
3~

m EiDB
; moR P

RN 1

[3 iE 03

=)
o

B05

7 HOT |7

Table de vérité :

[o—
[—
[o—
[\
[o—
W

Ql

— === | OO OO
el Ll k=1 =R N Y el e
— IO OO~ O
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

INITIATION AU LOGICIEL PL7-PRO

I.1 Introduction

L'objectif de cette partie est de connaitre le minimum requis pour l'utilisation du
logiciel PL7 vis a vis d'un TSX 37/57. Les langages PL7 sont des langages graphiques
(Langage a Relais, Grafcet) et textuels (Structured Text, Instruction List) destinés a
programmer les automates TSX. lls offrent un environnement de programmation complet
permettant a l'utilisateur de développer son application dans un langage graphique
simple (éditeur), de la traduire automatiquement en langage automate (compilateur) et

enfin de la charger dans la mémoire centrale de 1' A.P.l. (téléchargement).

Suivant le TSX dont vous disposez (Micro ou Premium), une certaine quantité de
mots et de bits sont disponibles (pour le TSX3722 Micro, on a 128 bits
d'étapes %Xi, 256 bits internes %Mi, et un nombre de mots limité par la taille mémoire de

'automate.).

1.2 Ouverture d'une session

ou utiliser le menu

Cliquer sur licbne dans le bureau

Démarrez-->Programmes-->Modicon Télémécanique-->PL7 PRO V4 4.

1.2.1 Créer un nouveau projet

Ss, "l Outls AP Options ?

B

Quvrir,.,.

Quitter Ctrl+Q r

Créer une nouvelle application dans le menu "Fichier", sous menu
Nouveau...".
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Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

L.2.2 Sélectionner la version d'automate que vous utilisé

Apres creation du nouveau projet , on obtient cette fenétre.

Ou on doit choisir en premier le
nom de l'automate utilisé soit
TSX Pemium (pas Langage
Grafcet) ou TSX Micro (avec
Langage Grafcet) , puis en
second on choisit le type de
processeur et enfin la carte
mémoire utilisée (si elle existe)
choisir la programmation Grafcet

oui ou non selon la solution a

proposée

Choisir I'automate

utiisé par exemple TS Pramium
TSX3722 V3.0

cartes mémores « 64

Kmots » et «oui»

pour la
programmation fiafcet
Grafcet. ® o
Valider votre choix £ Men
par l'appui sur le

bouton "OK".

Mouveauw

Processaurs: Cartes mémoire:

T5ed 1705 W0.0...

|3

— Al

TS Premiurn

TE 3708 WED ..
TEXL 30 WED ..
TEL M MR

Tox 3722 W0 ..
T3 3705 5.0
T3 3708 0.
Tox 310 a0 ..

—
Bttenhor !
Bprés la création de ['application
L] ¥OUS NE POUITEZ Pas Fevenin sur ce chiois.

TaX 3721 WE0.. ¥
Girafet
D 7 Attention!
( . Aprés la création de 'spplication
" Mon . .
"\._\_\!__J" YOUE NE POUITEZ Pas Mevenir sUr ce: chois.
Procoascurs: Cartes mémaire:

TEX D10 W20, »~ Aucure 0k |

TS 3721 Va0, — 22 Kot

TEX 3722 W2 N Fd Kmnts Al |
]
5

TS 3710 V1.0,

TOW 721 V1.0, —

TEx 722 V10, ¥
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

1.2.3 Ouverture « Navigateur Application »
L'application est crée et la fenétre "Navigateur Application" s'ouvre alors.

™ PL7 PRO : <Sans nom>
Fichier Bdition Services Yue Outils AP Cebug Options Fenétre

?

3| (M| <] & m|e8f bl <l e of BS(m| 7N
= Navigalewr Applicalion Z E”gl

BBE] :1-1on
+- | Configuratan
=|- 3] Frogramme
+-_| Tache Mast
| Evérements
+ _I Wariable=
| Tables d'animation
+|-- | Dossier
| Ezrans d'esplaitatian

Le Navigateur "Application" présent sur la gauche de I'écran permet d'accéder aux
différentes fonctionnalités de I'outil de développement : configuration, programmation,
accés aux données, transfert et mise en application du programme, dossier de

I'application en cours.

1.2.3.a. Configuration matérielle de ' Automate

1) Configuration (automatique) du processeur

La premiere étape est de définir sur l'outil de développement la configuration
matérielle de l'automate sur lequel le programme sera transféré puis exécuté.

Sélectionner dans le dossier "Configuration"--> "Configuration matérielle".

%4 PL7 PRO = <Sans num>
Fichier Edition Servicee Vue Outle AP Debug Options Fenétre ?

On obtient une image 2@ <[4 & B#E| 5 LW Lt &E0 2%

du TSX choisi avec par [— ey i Conguraton A
* 0 & vt e <] @ ) &

défaut l'ensemble de ses o Cotmarainl

emplacements vides. Le e L T [

module de communication ™ !

"Com" ou module « 0 » est REpRE

par défaut correctement i G

configuré il correspond au

processeur choisit. i




Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

2) Configuration module entrée / sortie

Pour déclarer les entrées sorties du TSX, cliquer sur I'emplacement 2 et ajouter le
module TSXDMZ28DR . Ce module comporte 16 entrées TOR sur la position 1 et 12
sorties sur la position 2 du rack. On valide par OK.

e w v 80

TEADEZ 3 2k 2hdCL (0 B o™
TEXDME 7807 TEE 264CC+125 154 RN ]
L B

TS DME 2807 TEE 281 T+125 (1 5% DONN
TEOME B4DTH. 338 20TL+325 114 00N
TSEERZ 395 325 REL EORN

TSEEGRZ 30T 305 2L DISA BORK

On obtient cette fenétre, si le
nombre variable d’entrée (ou le
type d’entrée) ou sortie , on
peut ajouter d’autre module on
double cliquant sur le module 3
et procédé de la méme maniere
précédente

En quittant, valider la "reconfiguration m

5 |TSKAEZO0 BENTREI

ES Al +1V
TSHAEZOR BENTREES ANA (208
TSKAME

TEXASZAN 4SORTIES Aa » 10V

I.2.4 Programmation d'une application

Par défaut, la programmation se fait en mode "déconnecté" ou "local". Vous ne

communiquez pas avec le TSX. Le navigateur d'application permet d'accéder a tous les
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

modules de programme qui constituent l'application compléte. Si vous avez choisi le
mode "Grafcet" a la création de l'application, le navigateur montre les éléments de
programme prédéfinis : le Grafcet en lui-méme (Chart) , la partie de programme
exécutée avant I'exécution du Grafcet (Pré) et celle exécutée aprés (Post) . Le langage
des sections Pre et Post doit étre défini par I'utilisateur lors du premier appel de la

section. Vous pouvez rajouter une ou plusieurs sections de programme dans le langage
™=\ PL7 PRO : =Sans nom=
Fichier Edition Services Wue Outils AP Debug Options Fenétre ?

al@|R|=| o[v] & slnB &l 2 (m| L[

=

&2 Navigateur Application

de votre choix a votre application.

défaut.

=-{_y STATION
- a ConFiguration
Pour commencer @ Configuration matériells
Configuration ogicielle
H %‘ Configuration des objets Grafoet
la programmation, on ouvre &5 Prearmeme
. = a Tacha Mazr
le  dossier Programme, =B Sections
. ] = iy SectonGRT
Tache Maste, Sections, %
Chart
SectionGR7 [ Fe=t
[:l Sr
[__l Evénements
+ r_—l Yariables
() Tables d'animation

L.2.4.a. Traitement préliminaire

Pour une programmation d’un Grafcet, le traitement préliminaire dépend du cahier
de charge.

Ouvrir le traitement préliminaire en double-cliquant sur « PRL ». Il peut étre
programmé en Ladder (LD), structuré (ST), ou instruction list (IL), choisir « LD »

| &|Bm| 7|

=l Zonkgiration
P Corvigarstion Ttz le
Condigarztion ogicellz
g} Cordigarztion des objzts Gratcet
=l Tragamme
— - 4] Tiche Masi

Propriétés de Prl

=] _\J Sedicis
= =] SectonGRT B ]
[ i Localisation
[&z} mhser Mo Pl Taute . MAST
D Fozt
e Seclior . Seclion GRT
| Evénemeits
+- | wariadles Largaye - |LD =
B Tobies #arimaian -
+- | Dassiel LD
_ | Scrans d'exploiaion
Comrmertare
QK I Aemdes Mde




Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

%S21 : initialisation du GRAFCET %S22 : remise a zéro du GRAFCET

. %S21
Zol1.1 Demande d’initialisation du GRAFCET °

| [ H

o %S22
1.1 Demande de remise a zéro du GRAFCET °

— | [ H

Une fois le programme terminé, il faut valider, la couleur des traits et des adresses
change et devient bleue.

Dptions - Fanitre. 7

1.2.4.b. Traitement séquentiel

La programmation le traitement séquentiel se fait en deux étapes, la construction

de l'architecture du Grafcet et la programmation des transitions.
1) Construction de ’architecture du graphe.

Il faut Cliquer sur chart (Le navigateur d'application, Programme, Tache Maste, Sections,
SectionGR7, chart), la page suivante s’ouvre. Compléter cette derniére en fonction du

grafcet.

Renvoi d’origine (F5)

Etape initiale (F4)

Transition (F6)

Etape (F3)

Renvoi de destination (F5)
Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 20




Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

Une fois terminé, il faut valider, la couleur du Grafcet devient noire.
2) Programmation des transitions

Pour la programmation des transitions, double-cliquez sur celle qui vous intéresse
et sélectionnez le langage de spécification formelle de la réceptivité associée (LD pour
LADDER) puis éditer la fonction combinatoire de transition (la transition agit sur la sortie
implicite "#" qui est la réceptivité de I'étape suivante) .Vous validez et fermez la fenétre

dela recet|V|te que vous venez de saisir afin d'en saisir une autre de la méme maniére.

aubls AF Depun  Option

Propriétés de Chart-PAGED %X0->%X1
> s M Réceptivité
= i Localisation
o Mom : Chart Tache : II'U'IAST
| 2 o
it Sestion - FectorGR7

Langage :

—n
—Etat ———

O0o

CK l Annuler Aide

1 PL7 PRO : <Sans nom>

Fichier Edition Services Vue Outils AP Debug Options Fenétre 7
al=@El -|u| o =laBl 5l 2m vl slelm 2w

L4 GRAFCET ; MAST - SectionGRY - Chart

28

B R R R E
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Apres validation I'écriture de I'adresse devient bleue et le carré de la transition

devient noir complétement.

L2.4.c Traitement postérieur

C’est la programmation actions associées aux étapes . Pour traiter les actions

Grafcet, ouvrir

le traitement postérieur Post (Le navigateur d'application, Programme,

Tache Maste, Sections, SectionGR7, Post), . Sélectionner le langage de programmation

(LD pour LADDER) et écrire les fonctions de sortie en utilisant les activités d'étapes %Xi

Mol PL7 PRO : <Sans nwm=

Fichizr Edition Services Yus OQutbils AP Debug  Opkions  Fergtre 7
al8= <V & sl 5w 2m v o] melm 2k
&=
= Mawigateur Application I-_| IEl |5|
[=) - 4] STATION
= ~4] Configuration
------- f Configuration mateérielle
: i Configuration logicielle
[— ﬁ}, Configuration des objets Grafost
[=) = 3] Programme
E| ----- 4] Tache Mast 3
D 2y Sections Propriétés de Paost (X
: E|- : SeclivnGRT
[ Fri Post
Chart Localiaation
- [ Post Mom : Post Tache : [MAST
: _— N :
- B Esténements section ISEC‘"DI'IGH?
[ Wariables Lang=gs @ |ST -
------- _ | Tables d'anim-ation
; 5T
| S _| Dossier - Etat ——
------- | Ecranz dexploitation IL
Commentains
oK I Annuler Aide
" PL7 PRO il
Fichier  Editior Outils AP Debug Options Fenétre ?
e~ 1 A=) QY i R TS = W ma S A, 4]
| B 1D : MAST - SectionGR7 - Post IS5
I ot
%020
£
L
. %02 1
- {
|

i o O 0 O Wl el B e e e W Y e o e A A P T B |
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Apres la programmation postérieur, il faut valider , le réseau devient noir , I'écriture des

adresses bleue.

Pour terminer il faut enregistrer le programme.

Exemple 1 : programmation de grafcet

SCHEMA PNEUMATIQUE GRAFCET
AUTOMATE
%12 %13 %14 %15
. 181 182 . 181 182
Verin 1A Vérin 2A ‘ U%I1.2 [/%I1.4
4‘J 4‘J | 0 —| %Q2.1 | %Q2.3 |
] 2 %I1.0 . %I1.2 . %I1.4
%Q2.0 %Q2.1 %Q2.2 %Q2.3 A
1+ V1- 2V1+ 2VA- %l1.0 %11
walYiiYinw WA RN A T L e E
\ l l \ | 3 |—| %Q2.1 %Q2.3|
Foel1.2. %l1.4

2V1 (L

PROGRAMME CORRESPONDANT

LD : MAST - Pl

%L1

%l1.1

—

B=l

Traitement préliminaire : initialisation du GRAFCET si appui sur « init ».

%S21

(s

GRAFCET : MAST - Chart

3 (nf

L

LD - MAST - Post

wl1

a1

\

LD : MAST - PAGED ZX(0)-> ZX[1)

Traitement séquentiel : GRAFCET et transitions
%I1.0 Yal1.2 Yll.4

1] —

LD : MAST - PAGED 2X(1)->2X(2) _[c

%3

— | o

LD - MAST - PAGED 2¥(2)->%¢(3) =

=

%l1.5

=l -

LD : MAST - PAGED ZX(3)->%X(0) [
%ll.2 Yoll.4
[

FRMOUVERMERNTS DES WERINS™)

Traitement postérieur : mouvements des vérins

o

%
E
| >
2430 2012 26021
A b
543
—
Elx,><2| %Q2.2>7
Dr Abdel lA,xul %11.4 %6023
T >
-
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Exemple 2 : programmation de temporisation

1/ PROGRAMMATION EN SCHEMA CONTACT

%L1

%l1.2

2/ PROGRAMMATION EN GRAFCE

%L1

B LD : MAST - Main

FTEMPORISATION EN LANGAGE A CONTACTS : %02.0 =1 si %11.2 =1 et 12 secondes écoulées™)

%0

H

MCODE: TOM
TE: 1%

Th.F: 12
MODIF: ¥

BZ LD : MAST - Prl

TEMPO ETAPE 29

Y T2

-

MODE: TOM
TB: 100ms

Th.P: 35
WMODIF: Y

GRAFCET : MAST - Chart

3

Y
[ ]

EEL

Mode :

TM.P : présélection
TB : base de temps

TON tempo « travail »
TOF tempo « repos »
TP impulsion « monostable »

TRAITEMENT PRELIMINAIRE
Lancement de la tempo

TRAITEMENT SEQUENTIEL
X2 — X3 si fin de la tempo TM2

%al1.2

ooo

1

Sortie du vérin

ooo

2

Attente de 3,5 s.

ooo M

3

Rentrée du vérin

BIT de fin de tempo =1 si TM2.V =0

%010
—

%13
—
— (w2
— w12

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec
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Chapitre 1 Initiation au logiciel de simulation Automation studio 3.0 et PL7 pro

Fig I. 1 : Raccourci « Automation studio ».

Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec
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Manipulation 1

TP N°1:
PROGRAMMATION EN LANGAGE LD, IL et ST

1. Objectifs :
= Se familiariser avec 1’automate programmable.,
= Métriser les langages de programmation des automates programmables LD, IL et ST,
= Comprendre I’architecture matérielle des automates programmables industriels
= Analyser la structure d’un schéma electrique ,
= Programmer et simuler des circuits electrique sous P17 ou Millénium3.

2. Exemples et problémes de programmations
Exemples

Exemple 1 : Programmation en LD, IL et ST
» _Exemple en langage Ladder LD :

Traduisez le schéma ci-dessous en langage liste d’instruction et texte structuré :

%111 %02.3
| {3
_"ﬁilJn %0622
) (-
%I1.2 %02.4
1o (1
[ W
%01.3 %02.5
i (-

» Exemple en langage liste d’instructions IL

N° de ligne Instruction Opérande

Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 26



Manipulation 1

> Exemple en langage littéral structuré ST

Exemple 2 : Programmation en LD, IL et ST
» _Exemple en langage Ladder LD

Traduisez le schéma ci-dessous en langage liste d’instruction et texte structuré :

1.1

Tol2.3

{ -

H|

%all.2

Y S
Q2.2

W
%Q2.4

(5

Tall2.4

H|

> Exemple en langage liste d’instructions IL

N° de ligne

Instruction

Opérande

(R

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec
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> Exemple en langage littéral structuré ST

Exemple 2 : Programmation de temporisation

» Cahier des charges :

La programmation des blocs fonction temporisateur est identique quel que soit le mode

d'utilisation sélectionné. Le choix du fonctionnement TMi , TON, TB et TP s'effectue dans

I'éditeur de variables.

Mode TON
TB Is,
TP 30
%TMi 1

» Exemple en langage Ladder LD

Fall.1

%TM1

— ]

TB: 1s
TP : 30
TON

%023

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec
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> Exemple en langage liste d’instructions IL

N° de ligne

Instruction

Opérande

> Exemple en langage littéral structuré ST

- L’instruction START %TMi, génere un front montant sur 'entrée IN du bloc temporisateur.

- L’instruction DOWN %TMi, génere un front descendant sur l'entrée IN du bloc

temporisateur.

Dr Abdelhak ABDOU /Univ M’sila/Fac Tec /Dép G. Elec
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Exemple 4 : Commande d’une pompe

» Cahier des charges :

- Traduisez le schéma ci-dessous en langage liste d’instruction (PL7) :

S S2
e
A i
el Ly —
KM1
//
km1
- &
] H1
c1
> Solution :
Soit le tableau des entrées et sortie avec 1’adressage API :
Elément désignation Adressage | Elément désignation Adressage
d’entrée API de sortie API
S1 Bouton d’arrét % 11.0 KMI Contacteur de pompe | % Q2.0
S2 Bouton Marche % I1.1 HI Voyant de pression % Q2.1
C1 Capteur de pression | % 1.2
> Programme en langage IL du schéma de commande de la pompe
N° de ligne Instruction Opérande Commentaire
Dr Abdelhak ABDOU /Univ Msila/Fac Tec /Dép G. Elec 30
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Exemple 5 : Transcription du langage Ladder en langage IL
» Cabhier des charges :

- A partir du programme Ladder ci-dessous déterminer la liste des instructions.

% 11.1 % 11.2 % 11.3 % Q2.0
|/| || I/I ()
I/ [ | Il £

% Q2.0

> Programme en langage IL

N° de ligne | Instruction | Opérande Commentaire

Exemple 6 : Transcription du langage IL vers le langage LD
» Cahier des charges :

- A partir de la liste des instructions du programme Ladder ci-dessous déterminer.

N° de ligne | Instruction | Opérande Commentaire
00 LD % I1.1 Lire I’entrée
01 AND( %11.3 Exécuter un ET , On imbrique une parentheése.
02 OR( % 11.2 Exécuter un OU avec la ligne précédente
03 AND % Q2.0 Exécuter un NON ET
04 ) On ferme la parenthése
05 ) On ferme la parenthése
06 ST % Q2.0 Activer la sortie
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> Schéma en langage LD de la transcription du programme IL .

%11.1 % 11.3 % Q2.0

N
-

%11.2 % Q2.0
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TP N°2:
PROGRAMMATION EN LANGAGE LD, IL ET ST

1. Objectifs :

= Se familiariser avec 1’automate programmable.,

= Métriser les langages de programmation des automates programmables LD, IL et ST,
= Comprendre I’architecture matérielle des automates programmables industriels

= Analyser la structure d’un schéma electrique ,

= Programmer et simuler des circuits electrique industriels sous P17 ou Millénium3.

2. Exercices d’applications industrielles

Exercice 1 : Démarrage d’un moteur asynchrone

» Cahier des charges :

On se proposer de programmé le démarrage d’ un moteur asynchrone un seul sens de rotation,
dont le circuit de commande est donné par la Figure (IL. 2). _[
Qi

Fi

Fig I1. 1 : Circuit de commande (logique cablée).

v Les entrées du systéme sont : S1 son adresse API est %I11.0
S2 son adresse API est %I1.1
v’ La sortie du systéme est : KM1 son adresse API est %Q2.0Le contact auxiliaire KM11
d’auto maintien sera pris comme bit mémoire (image) de la sortie KMI1, son adresse
API est %Q2.0, Le fusible ainsi que le contact Q du sectionneur, le contact du relais
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thermique ne seront pas utilisés comme des entrées directes, mais ils seront cablés en

série avec le commun de ’alimentation de 1’interface de sortie.

Programmation en langage a contact ou Ladder

Le réseau a contact s’inscrit entre deux barres verticales représentant la tension d’alimentation

Exemple de schéma a contact programmable (sous millenium), Figure (II. 3).

4

a0

| |

] 1
Doyl 1
01

Hoq20

{ Y
\/

Hoa20

Fig II. 2 : Programme en langage LD du circuit de commande du moteur asynchrone.

Programmation en langage liste d’instructions

L’adresse ou le code opérande est précéde de %.

Exemple
d’écriture
N° de ligne

Instruction

Opérande

Commentaire

Programmation en langage FBD
I1 est similaire aux circuits €lectroniques a base de portes logiques, Figure (II. 4).

|

Bl Bl

1 0f
L @p
iy K
il]

ar 02
08)

il | | 03

34
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TPN°3:
PROGRAMMATION EN LANGAGE LD, IL ET ST

1. Objectifs :

= Se familiariser avec 1’automate programmable.,

= Métriser les langages de programmation des automates programmables LD et SFC,
= Comprendre ’architecture matérielle des automates programmables industriels,

= Analyser la structure d’un schéma electrique ,

= Programmer et simuler des circuits electrique industriels sous P17 ou Millénium3.

2. Exercice 2 : Etude et commande par APl d’un poste de percage

Cabhier des charges
On se propose de programmé, sous langage SFC, la solution GRAFCET d’un systéme
automatisé « Poste de pergage », Figure (IL. 5)

Départ cycle Dey

_EE_ Vérin de translation

5+L—”;

Vérin de sérrage
S

sl s0

Cp
Fig 11. 4 : Systéme de percage automatique.

> Fonctionnement :

L'appui sur le bouton Départ cycle (Dcy ) lance le cycle suivant :
v’ Serrage de la piéce a percer ;
v’ Pergage de la piéce ;

v' Desserrage de la piéce.
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= Remarque :

Le cycle ne peut €tre lancé que si la piéce a percer est présente, a 1’arrét les fins de courses s0
et t0 sont actionnés.

» Fonctionnement en tenant compte des solutions technologiques utilisées :

* Le capteur (Cp) indique la présence de la piece a percer;

* L'appui sur le bouton Départ cycle (Dcy) lance le cycle ;

* Le vérin de serrage (S) déplace la piece pour la serrer; le capteur (s1) indique que la piece

e estserrée ;

* Le moteur supportant le foret (MT) commence a tourner et le vérin (T) pousse le moteur

e verslebas;

* L’action sur le capteur (t1) indique que la piéce est percée, d’ou la remonté du vérin (P) ;

* Quand le capteur (t0) est actionné, le moteur (MT) et le vérin (T) sont arrétés , par contre
Le vérin (S) retourne dans l'autre sens ;

* L’action sur le capteur (s0) indique que la piece est desserrée, et le cycle est terminé (on
revient a I'état initial).

* Afin d’améliorer le fonctionnement on doit prévoir le fonctionnement cycle par cycle
(Cy/cy)et cycle continu ou automatique (AQ), ainsi qu’un bouton d’initialisation de
I’étape initiale.

On demande en premier lieu le GRAFCET du point de commande et par la suite la
programmation de la solution trouvée en langage SFC.
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Solution graphique par GRAFCET
La solution GRAFCET proposée, Figure ci-dessous :

Fig I1. 5 : Solution GRAFCET du systéme de percage automatique.

Programmation de la solution en langage SFC

La Figure (I.7) illustre la programmation de la solution GRAFCET proposée en langage
SFC sous le logiciel Millénium de API Crouzet,
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12 @J
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Fig II. 6 : Programmation en SFC de la Solution GRAFCET du systeme de percage automatique.
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TP N°4:
MINI AUTOMATE MILLENIUM 4

1. Objectifs :

= Découvrir et mettre en ceuvre le mini automate MILLENIUM et son logiciel de
programmation (Crouzet Logic Software).

= Métriser les langages de programmation des automates programmables LD et SFC,

= Comprendre I’architecture matérielle des automates programmables industriels,

= Analyser la structure d’un schéma electrique ,

= Programmer et simuler des circuits electrique industriels sous Millénium3.

2. TRAVAIL DEMANDE :

1 Schémas et symboles aux normes
2 Ecriture du programme
3 Programmation du module

4 Schéma de raccordement du module

3. CAHIER DES CHARGES :

Un particulier désire que I’acces a son domicile soit contr6lé par un portail automatisé

équipé d’un moteur a double sens de rotation (ouverture ou fermeture).
Quverture :

Que le portail soit fermé ou qu’il soit en position intermédiaire, le signal

de la télécommande provoque 1’ouverture compléte du portail.

Durant I’ouverture, chaque nouvelle action sur la télécommande stoppe ou relance

le moteur.

Dés que le portail est completement ouvert, une temporisation de 4 secondes retarde sa
fermeture.

Fermeture :

Pendant la fermeture, un capteur provoque I’ouverture compléte si un passage est

détecté ou si la télécommande est actionnée.
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Tant que ce détecteur est activé (véhicule arrété dans le passage par exemple), le

portail reste complétement ouvert.

Disposition de la partie opérative :

Signalisation :

Une balise clignote durant toute la phase d’ouverture et de fermeture du portail.

4

LHy

I
T : |I | | . I I
i o pom
I’:I I| III:I II:I I|
EE=s
Ilill Il'lllll I|'I Il
II“I'IIIIIIII'I .L“
I 1 1
2 3, Se——
Farmetura

"

I

Tableau des entrées. / sorties :

A chaque bouton poussoir il sera affecté une adresse correspondant a une

entrée sur le module.

A chaque bobine de contacteur ou voyant il sera affecté une adresse

correspondant a une sortie sur le module.

Comme I’indique le tableau ci-contre:

ENTREES SORTIES
" Télécommande Q1 Ouverture du portail
12 Portail position fermé Q2 Fermeture du portail
13 Portail position ouvert Q3 Balise clignotante
14 Détecteur de passage
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Programmation de 1’automate Millénium :

Lancez le logiciel :Crouzet Logic Software, puis vous allez créer un nouveau

programme.
Vous devrez ensuite choisir votre automate.

Vous pouvez maintenant programmer. Ce logiciel permet de tester votre programme,

il vous faut lancer le mode simulation (S).

SCHEMA ET CABLAGE DU MODULE AVEC SON ENVIRONNEMENT

Complétez les phrases suivantes :

R OO I
e rz{llis% i[,_b_'

IT 1313 Id IS IK[F

. : I | G ;
T Olas BAESEE58 .
/'— T]_'l_. 20me it |
I 'S = 1 Il__ .

i A
[ lla, ' ® @
\\_ ) Al :"?\- /f

43— A n | @ @) e

= P
___;\I# Fi
=

Wt o /¢ v airauran

O 00 00 600)| -~
::: ‘ S T A fb]l
% e -

| |

Les entrées et les sorties:

Afin de faciliter la vérification du Cablage, vous devrez utiliser des Cordons bleu pour

I’alimentation, Rouge pour les entrées et noir pour les sorties.

Réalisez le schéma de cablage des entrées sorties sur la feuille ci-dessous en respectant

les consignes suivantes :
- Partie alimentation : Les conducteurs d’alimentation seront tracés en bleu.
- Partie entrées : Les entrées seront tracées en rouge.

- Partie sorties: Les sorties seront tracé en noir.
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SOLUTIONS DES EXEMPLES ET PROBLEMES

1.2.1 Exemples

1.2.1.a.

Exemple en langage Ladder LD :

Exemple 1 : Programmation en LD, IL et ST

- Traduisez le schéma ci-dessous en langage liste d’instruction et texte structuré :

%11 %e02.3
i e
/) (O
%al1.2 YQ2.4
| (-
%l1.3 Hel2.5
-y =
» Exemple en langage liste d’instructions IL
\° de ligne Instruction Opérande
00 LD % I1.1
01 ST % Q2.3
02 LDN % MO
03 ST % Q2.2
04 LDR % 11.2
05 ST % Q2.4
06 LDF % I1.3
07 ST % Q2.5

> Exemple en langage littéral structuré ST

% Q2.3 :=%11.1
% Q2.2 :=NOT % MO0
% Q2.4 :==RE % 11.2

% Q2.5 *==FE %11.3
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L2.1.b. Exemple 2 : Programmation en LD, IL et ST
» _Exemple en langage Ladder LD :

- Traduisez le schéma ci-dessous en langage liste d’instruction (PL7) :

1.1

Tol2.3

H|

! I
3
Yol 2

=

Q2.4

(s

%all.2

Tall2.4

H|

» Exemple en langage liste d’instructions IL

\° de ligne Instruction Opérande
00 LD % I1.1
01 ST % Q2.3
02 STN % Q2.2
03 S % Q2.4
04 LD % 11.2
05 R % Q2.4

» Exemple en langage littéral structuré ST

% Q2.3 =% 11.1;

% Q2.2 :=NOT %I1.1;
IF % I1.1 THEN

SET % Q2.4
END IF;

IF %11.2 THEN
RESET % Q2.4;

END IF;

R
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L2.1.c.  Exemple 2 : Programmation de temporisation

» Cahier des charges :

La programmation des blocs fonction temporisateur est identique quel que soit le

mode d'utilisation sélectionné.

Le choix du fonctionnement TMi , TON, TB et TP s'effectue dans 1'éditeur de variables.

» Exemple en langage Ladder LD

%l1.1

L

w023

Mode TON
TB Is,
TP 30
%TMi 1
2 TM1
TB : 1s
TP : 30
TON

» Exemple en langage liste d’instructions IL

\° de ligne Instruction Opérande
00 LD % I1.1
01 IN % TM1
02 LD % TM1.Q
03 ST % Q2.3

> Exemple en langage littéral structuré ST

IF RE %I1.1 THEN

START % TMI;

ELSIF FE % I1.1 THEN

DOWN % TMI;

END IF;

% Q2.3 1= % % TM1.Q
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- L’instruction START %TMi, géneére un front montant sur 'entrée IN du bloc temporisateur.
- L’instruction DOWN %TMi, génere un front descendant sur l'entrée IN du bloc

temporisateur.

1.2.1.d.

» Cahier des charges :

Exemple 4 : Commande d’une pompe

- Traduisez le schéma ci-dessous en langage liste d’instruction (PL7) :

$1 S2
e
A i
s L T
KM1
//
km1
- &
] H1
c1
» Solution :
Soit le tableau des entrées et sortie avec 1’adressage API :
Elément désignation Adressage | Elément désignation Adressage
d’entrée API de sortie API
S1 Bouton d’arrét % 11.0 KMI Contacteur de pompe | % Q2.0
S2 Bouton Marche % I1.1 HI Voyant de pression % Q2.1
C1 Capteur de pression | % 11.2

» Programme en langage IL du schéma de commande de la pompe

\° de ligne Instruction |Opérande Commentaire
00 LD % I1.0 ler le bouton marche S1
01 OR % Q2.0 cuter un OU avec KM1
02 AND % I1.1 cuter un ET avec Le bouton marche S2
03 ST % Q2.0 ver la sortie du contacteur KM1 ( Q2.0)
04 LD % 11.2 ler la capteur de pression C1
05 ST % Q2.1 ver la sortie voyant H1
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L2.1.e.

» Cahier des charges :

Exemple 5 : Transcription du langage Ladder en langage IL

- A partir du programme Ladder ci-dessous déterminer la liste des instructions.

0% 11.1 % 11.2 % 11.3 % Q2.0
| /| || | /I S
I | i h
% Q2.0
||
|
> Programme en langage IL
\° de ligne pstruction )pérande Commentaire
00 LDN % I1.1 Lire I’entrée inverse
01 AND( %11.2 Exécuter un ET , On imbrique une parenthese.
02 OR % Q2.0 Exécuter un OU avec la ligne précédente
03 ) On ferme la parenthese
04 ANDN % I1.3 Exécuter un NON ET
05 ST % Q2.0 Activer la sortie

» Cahier des charges :

L2.1.f.  Exemple 6 : Transcription du langage IL vers le langage LD

- A partir de la liste des instructions du programme Ladder ci-dessous déterminer.

\° de ligne Instruction Dpérande Commentaire
00 LD % I1.1 Lire I’entrée
01 AND( % 11.3 Exécuter un ET , On imbrique une parenthese.
02 OR( %11.2 Exécuter un OU avec la ligne précédente
03 AND % Q2.0 Exécuter un NON ET
04 ) On ferme la parenthése
05 ) On ferme la parenthése
06 ST % Q2.0 Activer la sortie
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» Schéma en langage LD de la transcription du programme IL .

%11.1 % 11.3 % Q2.0
I |
|

|| I
|| N/

% 11.2 % Q2.0

1.2.2 Probléemes

1.2.2.a.  Probléme 1 : Démarrage d’un moteur asynchrone

v Les entrées du systéme sont : S1 son adresse API est %I1.0
S2 son adresse API est %I1.1
v’ La sortie du systéme est : KM1 son adresse API est %Q2.0Le contact auxiliaire KM11
d’auto maintien sera pris comme bit mémoire (image) de la sortie KM1, son adresse
API est %Q2.0, Le fusible ainsi que le contact Q du sectionneur, le contact du relais
thermique ne seront pas utilisés comme des entrées directes, mais ils seront cablés en
série avec le commun de I’alimentation de I’interface de sortie.

> Programmation en langage a contact ou Ladder

Le réseau a contact s’inscrit entre deux barres verticales représentant la tension d’alimentation

Exemple de schéma a contact programmable (sous millenium), Figure (II. 3).

A 0
oo Dogi1.1 Honq20
01
Ho020

Fig II. 7 : Programme en langage LD du circuit de commande du moteur asynchrone.

> Programmation en langage liste d’instructions
L’adresse ou le code opérande est précéde de %.

Exf mpl.e d crititre Instruction Dpérande Commentaire
N° de ligne
00 LDN % 11.0 tester le bouton S1
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(entrée d’adresse %]I1.1)
01 AND( % I1.1 Exécuter un ET avec Le bouton marche S2
(%I1.1) on imbrique une parenthese .
02 % Q2.0 Exécuter un OU avec KM (mémoire Q2.0)
03 En ferme la parenthése
04 % 0 2.0 Activer la sortie du contacteur KM1 (
Q2.0)

> Programmation en langage FBD

I1 est similaire aux circuits électroniques a base de portes logiques, Figure (II. 4).

B0l B05 B2

B3
1 s, }@} @ 01
Os1

i
an ¥ Kl

g

e

D B04

(’ 02

T

§
-5 |‘; 0
il ] o

Fig II. 8 : Programme en langage FBD du circuit de commande du moteur asynchrone.

1.2.2.b.  Probléme 2 : Etude et commande par API d’un poste de percage
» Solution graphique par GRAFCET
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La solution GRAFCET proposée, Figure (11.6) :

Init

0
i S0.80..Dcy. Cp

1 S+

A

—

2 T+
—_

3 T-
-t

4 S-

so. Cy/Cy n

— $590.AQ.Cp

Fig I1. 9 : Solution GRAFCET du systéme de percage automatique.

> Programmation de la solution en langage SFC

La Figure (I.7) illustre la programmation de la solution GRAFCET proposée en langage
SFC sous le logiciel Millénium de API Crouzet,
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Fig IL. 10 : Programmation en SFC de la Solution GRAFCET du systéme de percage automatique.
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TP N°5:

PROGRAMMATION EN LANGAGE LD ET SFC
SOUS LES LOGICIELS MILLINIUM3 ET PL

1. Objectifs :

= Découvrir et mettre en ceuvre le mini automate MILLENIUM et son logiciel de
programmation (Crouzet Logic Software).

= Métriser les langages de programmation des automates programmables LD et SFC,

= Comprendre ’architecture matérielle des automates programmables industriels,

= Analyser la structure d’un schéma electrique ,

= Programmer et simuler des circuits electrique industriels sous Millénium3.

2. CAHIER DE CHARGE: COMMANDE D'UN MOTEUR ASYNCHRONE
TRIPHASE

On veut programmer le circuit de commande du démarrage d'un moteur
asynchrone triphasé, Figl.

Démarrage un seul sens de rotation

L1 L2 L3 N =

1
3
5
13
[]
mm
—

14

220/24V gf

F2 | e '5”[7

&7

KM1

H1

Figl Schéma de principe.
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Les ¢éléments qui composent les circuits de commande et de puissance sont :
e L1,L1, L3 : arrivée du réseau triphasé.
Q1 : sectionneur porte-fusibles tripolaire équipé de 2 contacts a fermeture
KM1 : contacteur tripolaire équipé avec un contact a fermeture
F2 : relais de protection thermique
F1 : fusible
S1, S3 : boutons-poussoirs & ouverture et a retour automatique
S2, S4 : boutons-poussoirs a fermeture et a retour automatique
e S5 : bouton rotatif a fermeture sans retour automatique

Le circuit de commande est protégé par le fusible F1 et isol¢ de toute alimentation par le
sectionneur Q1.
Le circuit avec un seul poste de commande est équipé avec deux boutons-poussoirs:

e S1 : bouton-poussoir "ARRET" (AT)
e S2: bouton-poussoir "MARCHE" (MA).

La bobine du contacteur est repérée KM1. Le contact KM11lest le contact auxiliaire du
contacteur KM1 : c'est le contact d'auto-alimentation ou auto-maintien.

- Démarrage deux sens de rotation.
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] m| m-| m|
o ]
\

SS11 J\ -+<|~-.-*|1ﬂ|"%.H ~s12f— \-\ kM2

- - = e
pa| &
7 _f'
-KM12 KM11
)
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| S
- KMT1 i - KM12
g | %]

Travail demandé :

1) Complétez le tableau des entrée et sorties avec les adresse API correspondantes;

2) Donnez le GRAFCET du point commande et du point de vue automate, fig2 ; fig3;

3) Ecrire les équations des sorties (préactionneurs);

4) Programmez la solution sous MILLINIUM3 et sous le logiciel PL7 : le GRAFCET
(chart) , les réceptivités et les actions (programmation postérieur ), ainsi que la
programmation préliminaire avec Initialisation de I’étape initiale et remise a

zéro du systéme ; Complétez le schéma de cablage de I’automate en logique

négative.
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a) Tableau Affectation des entrées / sorties

Désignation

Repeére

Affectation adresse

API

et capteurs

Bouton Poussoirs

Pré actionneurs
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b) GRAFCET point de vue partie commande (PC) : c) GRAFCET point de vue

automate (API) :

A 4

A 4

|4||

1

1

1

1
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1
|
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1
| .
T |
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
————-

1

1

1

1
F-d--
1
|
1
1
| S, |

B -

! |

! |

! |

! |
r=-= r=---
1 [ |
! LU S | L
1 [ \
1 | \ |
| RS | L e —a
mTT Y | m----
! 1 1 "
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! 1 1 |
! [ 1 |
b [ 1
! [ |
! [ |
! ot 1
! [ | |
! [ |
! [ 1 |
! TR 1 |
! [ 1 |
! [ |
! (| |
! [ | |
! [ |
! [ 1
! [ 1 |
————- oL

! ' |

! . |

! . |

! ' |
r==-- -
1 [ \
! LU S | L
1 [ S |
1 | | |
| QS | L e —a

1 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! ! 1
! [ 1
! ! 1
! ! 1
! ! 1
! 1 | ! 1
! [ 1
! [ 1
! | ot |
! [ 1
1 T h
! ! 1
! [ 1
! [ 1
! [ 1
r|J|L R

1 '
! .
! l
1 '
r-=-- r==="i
Lo [ [
- == L_a_Jd
1 1 1 ] 1 1 ]
1 1 1 1
| S | | QS |
! 1 f 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
! 1 ! 1
r|J|L L
|
1
1
1
1ILII_ r====
. 1 1 1 1 '
- == L_a_Jd Lo -
1 1 1 ] 1 1 ]
1 1 I 1
| S | | QS |
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Programmation Préliminaire

0 T T T 0 0 0 T 0 T T T T T T T
| ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' '
| 1 ' 1 | | | 1 | | 1 | ' ' 1 |
| 1 ' ' | | | ' | | 1 | ' ' 1 !
a0
\Ll/ ~\le -\LI/ -\LI/ -\Ll/ -\Ll/ -\LI/ -\LI/ \\Ll/ -\Ll/ ~\le -\Ll/ ~\le -\le -\LI/ R N
~__7’ ,Il\\ —Il\\ —II\\ _II\\ _II\\ _II\\ —II\\ —II\\ _II\\ ,Il\\ _II\\ ,Il\\ ,Il\\ ’II\\ _ll\\
' ' ' 1 1 1 ' 1 | ' | ' ' ' !
- ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' '
= 1 ' 1 | | | 1 | | 1 | ' ' 1 |
Q 1 ' ' | | | 1 | | 1 | ' ' 1 !
— 1 ' ' | | | 1 | | 1 | ' ' 1 |
P 1 ' ] | | | ] | | 1 | ' ' ] |
QO - ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' |
wd g ] ] ] ] ] ] ] ] ] ] 1 ] 1 ] !
0 q 1 ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' !
o = | ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' '
+ 1 ' 1 | | | 1 | | 1 | ' ' 1 |
L o ¢ ——L- —-Lo T, ——L- —-Lo ——L- ——Lo L ——Lo —-L- [ T T, --i-
I m h =TT I I I I I I I I i I =TT -7 I -TT-
| -~ ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' '
| - 1 ' 1 | | | 1 | | 1 | ' ' 1 |
| ®© c 1 ' ' | | | 1 | | 1 | ' ' 1 !
——L- ——L- ——Lo T, ——Lo ——Lo ——L- ——L- ——L- ——L- ——L- [ T --i-
€ c
| m - ] ] ] | | | ] | ] ] ] ] -ty ] ]
| C 1 ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' !
| m q ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' '
| 1 ' 1 | | | 1 | | 1 | ' ' 1 |
L. WU T 1 O SO N U IO I Lo __L_ --L. L
T m A -TT T I e T -TT T T T -TT T T T i T T T T it il I
| ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' |
| 1 ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' !
| ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' '
L B T A IO A T T T T I ool __L_ --Lo -l
T T T -TT T I e T -TT T T T -TT T -t T T T -t T T o it el I
| ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' |
| ' ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' |
| 1 ' ' | | | ' | | ' | ' ' ' !
+ 3 n n + + + n + + 3 + n n 1

’
N

\
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Réceptivités (entrées)

Programmation Chart

e) Document réponse programmation de réceptivités et actions en langage

SFC sous PL7,

Grafcet

#
#
#
#
#
i
#
1
#
1
;A
;-
#
#
#
#

~
L
=
DA O AR 7T PO B P W PR B A TN 7T v A A ,.M
N
T N . oo RO N oo A ‘- O N R U P N s Y
, | ) ! ) 1 | | ) \ ) ) ) \ \ ) ) e
' ' 1 ! 1 ' 1 ' 1 ' 1 1 | ' ' 1 | '
\ ' 1 1 1 ' | ' 1 | 1 | 1 | | ' ! 'Q
' ' 1 ! 1 ' 1 1 1 1 1 1 | 1 ' ' ! (S
== | | ! | ! | | | | | | | | | | ! .r/ﬂ.
| | ! | ! | | | | | | | | | | ! '3
--7- | | 1 | | | | | | | | | | | " " "ll
' 1 ! 1 ' 1 ' | 1 | 1 | ' ' >
'
] | | | 1 1 ] | l} | ] 1 fl ] 1 ! "
——1_
' 1 ! 1 ' 1 | 1 ] 1 1 | | ' ' ! !
' 1 ! 1 ' 1 | 1 | 1 | | | ' ' ! _M
il ——L_ ——L_ e=la ——L_ e=la ——L_ ——L_  —_L_ __1L_ ——L_ ——Ll_ ——L_ L __L_ -1l P R L=
=
'
--t- -Ttre cTre cTre i T -cT- il Sl e --r-  ~-T- --r- --7- --r- --t- ~--T- _.W
[l | | | 1 1 ] | 1 | 1 | fl ] ! ! !
R ' | 1 | ' | ' | | | | | ' ' ) " "U
| | | ! | ! | | | | | | | | | !
f ——L -l .-l -l -1 -l _——Llo -l L -l -1 -l oL _——L -=1- --L1- L
-=L B
VT v i TrT Tv T Ty YTt T Ty v T Ty VT T T TV T [ 1 <
-7 ] | | | 1 1 ] | l} | ] 1 fl ] " " “k
' ' 1 ! 1 ' 1 ' 1 ' 1 1 | ' '
Y R ! ! ! | ! ! | 1 ' | | | f | | .“. h..m
R P -=-L- --L_ -=-L1- Y __l_ __1_ R P —--1_ -l __L_ __L1_ _-1l_ -=Ll- =
- )
" T -TT T T T -Tr T =T T -Tr o -TYTT T i -TT T T T i el v it i - -TT T ﬂM
L ' 1 ! 1 ' 1 | 1 | 1 | | ' ' ' ! .A
-==- ] | | | 1 1 ] | l} | ] 1 fl ] 1 ! !
' 1 ! 1 ' 1 | 1 ] 1 1 | | ' ' ! VA
--".- __Ll_ __L_ --L_ —-L_ R R, Y __-Ll_ __L_ __Ll_ _-L_ -l -l __yi_ __Ll_ R R --L- 1Q
! - - - -
=L -TT T -TT T T -TT T T T -TT o I T i -TT T -TT T I T - T ' ! '
| | | | | | | | | | | | | | | ! !
——o | | ! 1 ! | | 1 ] | | | | | ! ! !
1 ' 1 ! 1 ' 1 | 1 | 1 | 1 | ' ' ! !
L L ! ! ! ! ! 1 ! s ! 1 1 s 1 | ! !
h=====5! [ 1 [ n [ 1 [ n [ 1 === 1 === b [ -
“_ _" 1 ! 1 | ! 1 ! | ! .
S HE =TT _ _ ! _ ! il Lo
[
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Manipulation 5

f) Schéma de cablage de I'automate

3

£t S

NS RS

- 0 1 2

TSX Télémécanique

!

ouT ouT ouT ouT Extension

COM 0 1 2 3 COM 4 5 6 7 COM 8 COM 9 10 11 A B SG
S VARS RIS RS PRES PARS VRIS VRIS PARS PARS PARS VRIS SR RS PR RS PRES VRIS VRIS RS PRRS VRS 2
24V(-)5§
bl
FlmJ
T2
220124V =i
F2
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TP N°6:

PROGRAMMATION EN LANGAGE LD ET SFC
SOUS LES LOGICIELS MILLINIUM3 ET PL7

1. Objectifs :

= Métriser les langages de programmation des automates programmables LD et SFC,
= Comprendre I’architecture matérielle des automates programmables industriels,
= Analyser la structure cahier de charge industriel et trouver la solution GRAFCET de
commande puis la programmée ,
= Programmer et simuler des circuits electrique industriels sous PL7.
2. CAHIER DE CHARGE ETUDE D’UN APPAREIL A PLIER LES TOLES :

o R
po) ‘{7 /. Ini¢ \] Dey \] Rar \]
| N Po<T»

)

b
“.’ﬂ Goulotte (magasin)

P1

IQ--;:::_
-

Poingon « P » L2 S

Matrice * '/

Ejecteur « E » i

,lﬁi
VAN

i Piéce avant pliage

™
) b NB. Les capteurs ty, po, €, sont actionnés au repos
¢ Le vérin T est un vérin simple effet.

3 "€ Les vérins P et E sont des vérins doubles
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Manipulation 6

Cet appareil sert a plier des toles.

Des tdles non pliées sont empilées dans une goulotte (magasin). Un capteur (g),

détecte la présence de toles dans la goulotte.

Lorsque I’opérateur actionne le bouton poussoir (Dcy), avec présence de piece (g),

les actions suivantes se produisent :

Sortie de la tige du vérin T (Le poussoir (T) pousse la téle sous le poingon).
Action sur t;, la tige du vérin P sort pour plier la tdle.

Action py, les tiges des vérins P et T rentrent.

Action sur ty et pg, la tige du vérin E sort pour éjecter la tole plice.

Action sur ey, la tige du vérin E rentre.

Action sur ey, le cycle se termine.

Travail demandé :

Complétez le tableau des entrée et sorties avec les adresse API correspondantes;
Donnez le GRAFCET du point commande et du point de vue automate, fig2 ; fig3;
Ecrire les équations des sorties (préactionneurs);

Programmez selon le logiciel PL7 le GRAFCET (chart) , les réceptivités et les
actions (programmation postérieur ), ainsi que la programmation préliminaire
avec Initialisation de 1’étape initiale et remise a zéro du systeme ;Complétez le
schéma de cablage de I’automate en logique positive.

c) Tableau Affectation des entrées / sorties
Désignation Repére Affectation adresse API
Présence piéce g | g
Bouton Poussoir départ cyc'e Dcy vvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvvv 2
: - : - o
Fin de course rentrée de tige vérin T t0 S
Fin de course sortie tige vérin T t1 =
Fin de course rentrée_ po ..............................
7
............................................................ _=
o
n
____________________________________________________________ 7}
3
o
............................................................ m
c
<]
)
............................................................ :
<}
(11]
Sortie tige Vérin de poingonnageP | ... |
7
S
............................................................ 3
o
c
c
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, .9
e
o
............................................................ ©
)
S
............................................................ o
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c) GRAFCET point de vue

d) GRAFCET point de vue partie commande (PC) :

automate (API) :

A 4

0

|

|

r

|
——I———

A 4

0

|

'

-

|
——I———

-

-

-

d) Ecrire les équations des sorties :

60
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e) Document réponse programmation de réceptivités et actions en langage

SFC sous PL7,

Programmation Préliminaire

PERN
‘
\

~o -

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1
-=Ll-
--r-

1

1

1
-=Ll-
--7-

1

1

1
-=-L
--7-

1

1

1
-=-L_

T T T T T T T T T T T T T 1 T
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
1 ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
~\Ll/ ~\Ll/ \\LI/ -\LI/ LI/ \\LI/ ~\LI/ \\LI/ ~\Ll/ \\LI/ ~\Ll ~\Ll .\Ll/ ~\le .\Ll/
‘e ‘e ‘e ‘v N N ‘e ‘e ‘e . . ‘e - e -
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' | ' | | | | ' | ' | ' ' ' | ' o
' = ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
1 <1} ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
' —— ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
' P ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
' ‘Q - ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
] whd g ] 1 ] ] ] ] 1 ] ] [ [ [ 1 ]
' 0 q ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
1 o = ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' + ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
—-Lo o ¢ ——Lo —-L- ——Lo Lo ——L- ——Lo —-L- —-Lo ——L- —-Lo —-Lo Lo ——L- Lo
S v
I | I I I I I I I I I I I I -7 i
' .m ~ ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' - ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
1 © c ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
—-Lo —-Lo ——L- —-Llo  —oLo ——L- ——L_ ——L- —-Lo ——L- —-Lo —-Lo —-L- __L_ L
€ cC
] m .m ] ] | | | ] ] ] | ] ] ] -ty ]
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' m | ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
L. w.v --lo ooL- oL A T T JE T oL __L. __L. __L. i -l
-TT T m -TT T -TT T -TT T T -TT T -TT T -TT T -TT T -TT T -TT T -TT T T T =T T T
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
-=-L_ -=-L_ -=-L_ -=-L1_ L -=-L_ -=L1_ -=-L_ -=-L_ -=-L_ -=-L_ -=-L_ -=-L_ P -=-L1_
i i i i T i i =TT T i =TT i i i -7 i
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | 1
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
' ' | | | | ' | ' | ' ' ' | '
— L — L — L — L] — L ] — L ] — L ] — L — L — L — L — L] — L ] — L ] — L ] — L — L — L — L — L] — L ] — L ] — L ] — L — L — L — L -

Programmation Chart

Réceptivités (entrées)

Grafcet

1 \
#oioo.

1

.

’ \
#oioo

1

’ #\L----
1

—>

’ \

/— \\
#L___.

1
N

’ \
Ho---

Q
Q
: s )
: : to .
: ' o
id = = \LI -
' N N ' N Hs s#z r@
._. ' . ' ' ' ' ' . | | Ww
| | | | | | : | | | ~
' ' ' ' ' ' | |
" ' ' ' ' ' ' | | M
--=- ' ' ' ' ' ' | |
' ' ' ' ' ' | | r/F
--7- ' ' ' ' ' ' | | N
h ' ' ' ' ' ' | | =
L. ' ' ' ' ' ' | | RZ)
' ' ' ' ' ' | |
' ' ' ' ' ' | | M
i —-L_ —-L_ —-L- —-L_ —-L_ --t -y -y N
| B~y
-=-Ll_ - T- - T- =TT -TT- -TT- -TT- -TT- -TT- W
' ' ' ' ' ' | | g
_——r- ' ' ' ' ' ' | | S
' ' ' ' ' ' | |
" -——L_ -——L_ -1 -——L_ -——L_ --1L -——L -——L Q
—-L_ D
Tr T Tv T Tr T Tv T Tv T Ty i i Q
--7- ' ' ' ' ' ' | | ¢
' ' ' ' ' ' ' | |
L. 1 1 1 ' ' ' | | ~=
R R R R R --1L R R .M
- -- ~
" -t T -t T T T -t T -t T T -TT T -TT T 1%
N ' ' ' ' ' ' | | Ry
== ' ' ' ' ' ' | | ~
' ' ' ' ' ' | | N
——r-
X -=-L1_ -=-L1_ -=-1_ -=-L1_ -=-L1_ --1L -=-Ll_ -=-Ll_ D
'
P -TT T -TT T TTT T -TT T -TT T T -Tr T -Tr T
' ' ' ' ' ' | |
. ' ' ' ' ' ' | |
' ' ' ' ' ' ' | |
1 1 1 1 1 1 1 1 1
"_||||||||||n“ ||||| " === === " === " === " ==
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ll

400/2

dg) Schéma de cablage de I’lautomate

t |

- Dc)E'wz gﬁ3 &y : ‘3
FZD 4 4 4 ﬁ4 ﬁét 4 4
b P B PP P PP PP P P PP SV RESPARS P RES PRS2
N L=+ - IN 0 1 2 4 5 6 7 8 9 10 11 12
13
TSX Télémécanique
ouT ouT ouT ouT Ex[nsion
COM 0 1 2 3 COM 4 5 6 COM 8 COM 9 10 11 A B _ SG
SV RES NS PRES PRRS PRES RS PRES RS VRIS RS PARS R RS PRES RS PARS PRES PARS R RS PRS2
24V(-)E
pi
Fi m J
o (o e X ] (e e X Te- v T/

F2
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Manipulation 6

SOLUTION TP 6 : ETUDE ET COMMANDE PAR API D’UN

APPAREIL A PLIER LES TOLES

> Solution graphique par GRAFCET

a) Tableau d’adressage des entrées et sorties de I’API.

Désignation Repére |Affectation adresse API
Présence piece g % 11.0
Bouton Poussoir départ cycle Dcy % 11.1
4
Fin de course rentrée de tige vérin T to % 11.2 §
5
Fin de course sortie tige vérin T t4 % 11.3 =
4
Fin de course rentrée tige vérin P Po %114 E
172
s
Fin de course sortie tige vérin P P1 %115 n;
g
Fin de course rentrée tige vérin E €0 % 11.6 é
Fin de course sortie tige vérin E e % 11.7
P+ %Q 2.0
P : Vérin de pliage de la tole
P- %Q 2.1
4
-
E+ %Q 2.2 2
E : Vérin éjecteur de la tole plice E
E- %Q 2.3 E
5
&
T : Vérin de translation de la tdle T %Q 2.4
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b) GRAFCET point de vue partie commande (PC) : ¢) GRAFCET point de vue API

v f init v f fnit
0 0
4 Dcy.g. eo.to.po 1 %I11.1.%11.0.%11.6.%11.2.%1
1 T 1 % 024
. 1 %113
| 2 T P+ | 2 % O 2.4 % O
4+ t1.p1 + %I113.%I11.5
3 P- 3 % 0 2.1
4 Po + %114
4 E+ 4 % 9 2.2
T e — %117
5 E- 5 % 023
1 e 4+ %I11.6

d) Ecrire les équations des sorties :

P+ = %X2 P-=%X3
E+ = %X4 E-=%X5
T = %X1+ %X2

On peut aussi écrire directement les sortie selon leurs adresse API

% 02.0 = %X2 % O 2.1 =%X3
% 0 2.2= %X4 % O 2.3 = %X5
% 0 2.4= %X1+ %X2
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e¢) Document réponse programmation de réceptivités et action en langage

Chart

%XS

GRAFCET sous PL7,

Réceptivités (entrées)

% X0 —>

%X1

%11.1.%11.0.%11.6.%11.2.%11.4

L1 | | | | |
T [ 111 N N 1
1 %X1—> %X2
%I11.3
4 | | | (4 )
| I L#)
2 %X2—>  %X3
%113.%I1.5
T | | | ( ]
| ] L#)
3
%X3—»  %X4
1 % 1 1.4
| | | (. )
4| | I L#)
%X4d—>  %X5
1 %|1|1.7
| (.
| | #
5 | L")
%X5 —» %XO0
%11.6
| | | (
| | [+
%X0

Actions (sorties)

Programmation Postérieur

Sortie tige vérin P +

%X2 %09 2.0

H— H

Rentée tige vérin P -

°%X3 %0 2.1

H

Sortie tige vérin E +
%X4 %0 2.2

i

Rentée tige vérin E -

%X5 %0 2.5

H— H

Sortie tige vérin T

%X1 %0 2.4
%X2
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e) Schéma de cablage de I’API en logique positive

- Ps PY 'Y 'y ' ® ® *—
T1
400/240V 3t |3 t. |3 3 eo |3 3
1 Pg p1 |3 0 €1
= Dey--\ N '\ N
- 4 4 4 4 4 4 4
F2|:
| | |
SV RES RS 2 SV RES PARS RES PRRS RES PRES RES JRES VRIS RS VRIS RS VRS SR RS VRS o)
N L = - IN 0 1 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13
240V~ 24 VDC COM
TSX Télémécanique
ouT ouT ouT ouT Extension
COM 0 3 COM 4 5 7 COM 8 COM 9 A B SG
S RES RS 7 SV RES ZARS >RES PRRS RS PRRS RES PRES PRES PRES VRIS PRES VRS SR RS VRS )
24 V(-)
bl Y
: P +[/] >< P- E+H >< E - T /] / VA
Y Y T T
F1
T2
220/24V 1 1 1
F2
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