TRANSFERT LINEAIRE (TRANSBORDEUR) Nom: ...ooovvieieeens
Date: ......covvvivvinnnns

(Modifications et paramétrages : corrigé) Classe: ....coocvivvnnnnn,

Séquence N°3

Observation(s)

Objectifs :
- Reéaliser la mise en conformité d’'un systeme congirean servo variateur Lexium 32.
- Exploiter le Bus CANopen sur un automate du typelidan M340.
- Modifier les parametres d’'un servo variateur Lexi@@ associé a un servo moteur du type
Schneider via le logiciel SoMove Lite.

Objectifs du référentiel

Taches Savoirs associés
FO : Etude SO0: Electrotechnique
TO-1 : Renseigner le dossier de realisation o . ,
S1 : Distribution d’énergie
F3: Mise en service S1-4 : Réseau basse tension.
T3-1: Effectuer les essais, réglages,
vérifications et corrections nécessaires a la| S2 : Utilisation de I'énergie
réception de I'ouvrage. S2-1 : Machines électromagnétiques.
T3-2 : Fournir les éléments, donner les S3: Commande de I'énergie
informations, mettre a jour les documents ppur S3-2 : Modulation du flux d’énergie.
permettre la bonne exécution des plans de o i
recollement. S4 : Communication et traitement
S4-1 : Automatismes programmables.
T3-4 Remettreetexpliciter les guides S4-2 : Réseau de terrain.
d’utilisation y compris de langue anglaise. S4-5 : Acquisition de données.
S4-6 : Représentation des ouvrages et des
F4 : MAINTENANCE Systémes.
T4-5 : Remettre I'ouvrage en état de . . .
fonctionnement S5 : Mise en service, maintenance
S5-1: Mise en service.
S5-2 : Maintenance.
Compétences : C1-3: Décodel les documents relatifs a tout ou partie d'un ogera
C2-2 : Compléterles plans.
C2-7 : Configurer les éléments de I'ouvrage.
C2-9 : Vérifier les grandeurs caractéristiques de I'ouvrage.
C2-10 : Controler le fonctionnement de I'installation.
C2-12 : Modifier le dossier technique (recollement) conformémerttauail
executé.
C3-5 : Indiquer la modification ou I'amélioration & prévoir powrgrimer un
dysfonctionnement.
C4-3 : Expliquer et/outraduire les notices et guides d'utilisation
Durée : 6h
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On donne :

- un poste équipé des logiciels Unity PRO M et SoMaite.

- Les programmes de base liés a 'automate ModicofaOM2 au Lexium 32

- Une platine équipée (voir description ci-dessous).

- le contrat de travalil.

- Un dossier ressource renfermant des extraits @éogate.

- la guidance « Programmer sous Unity PRO un ModMB840 ».

- la guidance « Prise en main du Lexium 32 ».

- la guidance « Développer et exploiter CANopen ».

- Les accessoires nécessaires a la modification.

- les ordres (par écrit ou oralement) d’effectuerdeérations par le professeur.

On demande de :
- réaliser les taches demandées.
- faire valider I'évolution de votre travail par legiesseur.

On exige :
- des réponses claires et justes.
- que les modifications du programme automate eti$e #n service soient réalisées dans les regles
de lart.
- que les parametres fonctionnels soient conformes.

Autres criteres TS S

Délais (.... /2)

Autonomie(..../3) | | | | e

Comportement(.... /3)

Présentatior (.... /2)

Mise en situation
L’'adjonction du transfert linaire a de nouveauydy de systemes, nécessite d’apporter des
modifications (€électriques et process) au transiard

Taches a exécuter
A partir d'une platine d’essais existante (voirdeissous), vous allez apporter des modifications
prévisionnelles sous forme d’étude.
L’étude globale comprend :
- la vérification du matériel a installer.
- lamise en conformité du schéma électrique du Lax32 (entrées sécurites).
- I'adjonction de butées (positions de sécurité gapée et inférieure) mécaniques et logiciels du
transfert.
- les modifications :
o0 de certains paramétres du servo variateur.
0 du programme de I'automate Modicon M340.
- La simulation du fonctionnement afin de valider éeonctions et les modifications apportées a
I'étude de base.
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1°) Description de la platine

Configuration Modicon M340 :
- Un rack.
- Un Bloc d’alimentation.

o Servo variateur « Lexium 32 »
- Un processeur avec un Bus CANopen et un Bus BEghantégrés

F } '["T'[ | 1111 TT1] [[T1]]] 0 ¥Jl Cordon de raccordement
(1111 T (T | i ¥ iy - Contréle (codeur)

Cordon de raccordement
_ 7/l Réseau (Bus CANopen)

ARV ] 4 b , ' Cordon de raccordement
' Puissance (motet

B.P « sécurité»

B.P « simulation capteur »

(Prise d’origine) Servo moteur

2°) Présentation du transfert linéaire

Le transfert linéaire vient en adjonction a la miaehspéciale déja existante. Il a pour rble de
manutentionner avec une grande précision des piBgeposte vers un autre poste de cette méme. unité

2-1°) Synoptique Banc de Servo moteur

Rail de guidage Position postes guidagt

L . . ¥

! S2

Bras de levage o+ a0

O § O+ al

Pince(B)
T >w
ANy ANy Sy A b1 L Tno

Poste Poste Poste Poste
N°4 N°3 N°2 N°1
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Description du transfert
Le transfert est assuré par un servo moteur (m@eaimant permanent autopiloté) qui permet

d’avoir une grande précision au positionnement.
Le déplacement est contrdlé par un codeur du typ@&os Hiperface » mono tour.
Le servo moteur retenu est du type Schneider encép :

» des exigences de précision et de dynamique élevées.

» de faible inertie du rotor.
Informations complémentaires concernant le Lexium :

e Bout d’arbre : IP 50, lisse.

* Sans frein de parking.

* Raccordements : connecteurs droits.

» Les raccordements se font a I'aide de cordons quéés d’'une longueur de 1,5 m.
Le couple utile nécessaire 0,35 Nm.
Un tour codeur correspond a udéplacement linéaire de 100 mau banc de guidage.

Tolérance: £ 2 pts (0,02 mm)

Le déplacement est en valeur absolue avec pouengf le point 0. La position est donnée en nordere
points.

DétecteulS2: permet de faire une prise d’origine correspomhdaa position de référence (0).

Poste N°1: Unité d’assemblage (position : 200 mm).
Poste N°2: Unité de contrdle
Contrdle de la qualité d’'assemblage effectué atepgesl (position : 500 mm).
Poste N°3: Unité de conditionnement des composants cosroBon » (position : 800 mm).
Poste N°4: Unité de conditionnement des composants comstrolauvais » (position : 1100 mm).

Description du levage (prise / dépose)
La prise et la dépose sont assurées par un brggétjun préhenseur (pince)
Les positions du bras sont renseignées par desteldte inductifs :
* a0 : Pince en position haute.
e al: Pince en position basse.
Les positions de la pince sont assurées par désucapnductifs :
e DbO : Pince en position ouverte.
* bl: Pince en position fermée.

2-2°) Description des pré-actionneurs électro-pneuatiques

Bras de levage (A) : Distributeur monostable D4/2
* YA : Descente Pince

Pince (B) : Distributeur bistable D4/2
* YBO : Ouverture pince.
* YBL1: Fermeture pince

2-3°) Les conditions initiales sont déterminées cane suit :
La prise de référence (0) au niveau du banc estteffe. La pince de préhension est en position
haute et ouverte.
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3°) Installation électrique

3-1°) Descriptions des alimentions
e Automate Modicon M340 et Lexium 3230 Vac mono / 50 Hz
« Commande et autres module&t. Vdc

3-2°) Configuration matérielle

3-2-1°) Descriptions complémentaires :
* Bloc d’alimentation : 24 Vdc rack (0,7 A maxi).
* Le cordon CANopen (1 m) est équipé a ses extrérdaaonnecteur de types SUB-D 9/ RJ-45.

3-2-2°) Travail demandé
A partir des différentes informations données aapant, réaliser l'inventaire du matériel
nécessaire et compléter le tableau ci-dessous .. /6

— |E| — “p i A E

ey W
g --_-_-; .r.a :F- IIIIIIIIIIIIIIIII * .\I
: . - - - 1
....... 4 o

&

2

Rep. Désignation Référence Observation
1 | Racks 8 emplacements BMX XBP 0800
2 | Module alimentation (230 Vac/ 50Hz-8,3W) BMX CPSR20
3 | Processeurs Modicon M340 (Ethernet / CANopen)  BM¥ RP0302
4 | Servo variateur Lexium 32A (0,3 kW /2,9 A) LXM 3R5M2
5 | Servo moteur BSH (0,5Nm/6000/n BSH 0551T01A1A
6 | Cordon de raccordement puissance (1,5 m) VW3 M5RITA
7 | Cordon de raccordement contréle (1,5 m) VW3 M8 102 R15
8 | Cordon CANopen pré équipé (SUB-D 9/ RJ45) VW3 M58R010 Avec fin de ligne
9 | Cordon USB/RJ45 (2,5 m) TCSM CNAM 3M002P
10 | Cordon prise terminal/USB (1,8 m) BMX XCA USB 1®)
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3-3°) Schéma des liaisons électriques

3-3-1°) Schéma de base actuel

Automate Modicon M34

L3z,
one CNE
ETO_A 00 COM i
ETOE DOo pome
Y DO .
o Df_COM i
CNT DNQCAR | E
n o] “Riplerence Switch (REF)
(1,74 -y i
-
— cnag
PBa
{rs
=
= Tt
B L1 en L1
S N MAZ
2]
gRe—————0
T CHI0]

ggg ® g <c
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3-3-2°) Mise en conformité du schéma électrique
Cabhier des charges lié aux modifications a apporter

La fonction de sécurité STO »intégrée au produit permet de réaliser un « aftégence » de
catégorie 0.
Les transferts linéaires a venir nécessitent :
» un arrét d'urgence de catégorie 1 : la solutioame¢ est I'adjonction d’'un module de sécurité du
type Préventa « XPS AV » (bornier a vis intégrérandule).
» des butées mécaniques de sécurité (positionstelsupérieure et inférieure).

Un arrét demandé entraine une requéte d'arrétefwwayde catégorie 1 au Lexium 32 :
* Vialentrée «DIO » (HALT : contact NF), la fonction « HALT » est imédiatement exécutée. Le
déplacement en cours est alors décéléré en foratiden rampe définie.
e Les entrées 8TO_A » (contact NF) et 8TO_B » de la fonction « STO » désactivent I'étage de
puissance apreés I'expiration de la temporisatidin@ésur le module de sécurité « XPS AV ».
Le Schéma d'arrét d’'urgence lié au module de sécwst du typedeux canaux avec démarrage
automatique.

Les butées mécaniques de sécurité sont simuléedeparboutons poussoirs a impulsion (contacts NF)
via les entrées :

* «DI2 »: position limite supérieure (S3).

* «DI3 »: position limite inférieure (S4).

Travail demandé
A partir du cahier des charges et vous aidant desrdents ressources :

Choisir le module de sécurité nécessaire et congyléd tableau ci-dessous ... /2

Rep. Désignation Référence Constructeur

Module sécurité bornier intégré
5A2 | 24 Vdc / contacts sécurités 3F + 3F Tempp. XPS AV11113 Schneider
Contacts supplémentaires : 3 statiques
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Réaliser ci-dessous les modifications nécessaitesehéma actuel
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4°) Programme automate

Actuellement lors d'un transfert les positions teiadre (poste N°1, 2, 3, ou 4) sont écrites dans
les actions liées aux étapes des Grafcet (voariesxes 1 a 3).

Modification programme (cahier des charges)
Afin de faciliter les modifications de ces positosans rentrer en mode programmation. Les
valeurs de celles-ci sont affectées a des motsggenon localisés.
Lors d’un transfert vers un N° de poste, la vagaipli lui est affectée est recopiée dans la vaxiabl
« axe_postion_cible »

Programmation, préparation des modifications liéag programme automate
En vous aidant du chapitre 2 « Présentation dsfeeaninéaire » et de la documentation de
guidance « Programmer sous Unity PRO » :

4-1°) Compléter ci-dessous le tableau lié aux vates élémentaires ... /3
Nom Type Adresse Valeur

axe_position_poste 1 DINT 20000

axe_position_poste 2 DINT 50000

axe_position_poste 3 DINT 80000

axe_position_poste 4 DINT 110000

4-2°) Reporter les modifications citées ci-desssusles annexes 4et5: ... /2

* les actions transferts liées aux étapes des Grafcet
e les transitions X10 X11 et X10 X12

5°) Paramétrage du Lexium 32

Pour le bon fonctionnement des nouveaux trandfagdaires, il est nécessaire de modifier certains
paramétres du Lexium.

Paramétrage, préparation des modifications lieesxgnarametres du Lexium

A partir du logiciel SoMove Lite, ouvir le fichierlexium32_v3.psx »correspondant a
I'application de base.

En vous aidant des chapitres 2 « Présentatioradsfert linéaire », 3-3-2 « mise en conformité du
schéma électrique » et du document de guidancese& &1 main du Lexium 32 via SoMove Lite ».

5-1°) Compléter I'arborescence liée aux types dgaux des butées mécaniques de sécurité (positions
limites supérieure et inférieure). /1,5

Fichier«lexium32_v3.ps: »

|

Liste des parametres

Il

Lexium 32

ll
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J

Configuration d’axe

5

Commutateur de référence et fin de course

L

Nom Valeur
I0sigLIMP Normally closed
[0sigLIMN Normally closed
5-2°) Compléter I'arborescence liée a la nouvellésma I'échelle .. /1,5
Configuration d’axe
B{) Mise a I'échelle
E> Nom Valeur
ScalePOSdenom 10000 [1usr_p]
5-3°) Compléter I'arborescence liée a la toléraraerreur au positionnement ... /1,5
Configuration d’axe
B{) Arrét
E> Nom Valeur
MON_p_win_user 2 [1usr_p]
5-4°) Compléter I'arborescence liée aux fonctionssdentrées « DIO », « DI2 » et « DI3 » ...... /1,5
Fonctions E/S
B{) Entrées Logiques
E> Nom Valeur
IOfunct_DIO Halt
IOfunct_DI2 Positive Limit Switch (LIMP)
[Ofunct_DI3 Negative Limit Switch (LIMN)

Dans le but de palier a une défaillance ou a unvaiauéglage des butées mécaniques, on insere
des positions logicielles de sécurité :
e position limite supérieure+1300 mm
e position limite inférieure :100 mm
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5-5°) Compléter I'arborescence liée aux paramétragies positions logicielles de sécurité ...... /3

J

Configuration d’axe

E} Commutateur de référence et fin de course

B Nom Valeur

MON_SW_Limits SWLIMP + SWLIMN
MON_swLimP +130000
MON_swLimN -10000

6°) Adjonction des modifications électriques

Dans un premier temps, seule I'adjonction des Isutiéesécurité sera réalisée.

A partir du nouveau schéma et des accessoireshtlgedet afin de répondre au cahier des charges déc
auparavant :
Réaliser les modifications électriques nécessaires. .. /6

7°) Saisies des nouveaux parametres liés au Lexighdes modifications du programme automate

Les saisies liées aux nouveaux parametres du Legiwaux modifications du programme
automate ne peuvent s’effectuer qu’apres la vatidate votre travail de préparation.

7-1°) Modification des paramétres du Lexium

7-1-1°) Modifier les parametres liés aux types dgnaux des butées mécaniques de sécurité et a la

surveillance des positions extrémes logicielles. .. /3
MNom Waleur Description
[OzigLIMP Mormally closed Sélection du type du signal de la fin de course positive
[DsigLIMMN Marmally closed Sélection du type du signal de la fin de course négative
I0sigREF MNarmally Open Sélection du type du signal du commutateur de référence
MM _SW_Limits SYYLIMP +SWLIRM Surveillance du fin de course logiciel
MOk _swlimP 130000 [1usr_p] Limite de positionnement positive pour fin de course logiciel
WO _ el -10000 [Tusr_gp] Limite de positionnement negative pour fin de course logiciel
[0sigRespOfPs Errar Reéaction au fin de course actif lors de 'activation de '8tage de puissance
7-1-2°) Modifier le paramétre lié alamise aleehe .. /1
Harm “aleur Description
ScalePOSnum 1 rewolution Mise & 'échelle de la position ; numeérateur
ScalePOSdenom 10000 [Tusr_p] Mise a "echelle de |3 position : dénominateur
ScaleVElLdenom 1 [Tust_y] Mise & 'échelle de la vitesse : dénominateur
ScalevELnurn 1 1min Mise a 'échelle de |a vitesse | numérateur
ScaleRAMPdenom 1 [Musr_a] Mise & I'échelle de |a rampe : dénominateur
ScaleRAMPRUmM 1 (irinyis Mise & 'échelle de la rampe  numerateur
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7-1-3°) Modifier le paramétre lié a la toléranceatreur de positionnement ... /1

Mom Waleur Description

MOM_p win_usr 2 [Musr_p] Fenétre Arrét, deviation de régulation admissible

MOMN_p_winTime s0ms [Fenétre Arrét, temps |

MOM_p_winTout 00 ms Tirmeouwt pour la surveillance de la fanétre Arrét

7-1-4°) Modifier les parametres liés aux fonctiodgs entréees .. /1,5
Mom Waleur Description

|Ofunct_DI0 Freely Available Fonction de I'entrée DI0

[Ofunct_DI1 Reference Switch (REF) Fonction de I'entrée DI

|Ofunct_DI2 Fositive Limit Switch (LIMP) Fonction de l'entrée DI2

IOfunct_DI3 Megative Limit Switch (LIMMN) Fonction de I'entrée DI3

DI_0_Dehounce 1.50ms Temps d'anti-rebond DI0O

DI_1_Debaunce 1.50 ms Temps d'anti-rebaond DI

DI_2_Dehounce 1.80ms Temps d'anti-rebond DI2

DI_3_Debounce 1.480ms |Temps d'anti-rebond DI3

7-2°) Modification du programme automate

7-2-1°) Réaliser la déclaration des variables liéas< positions des postes (N°1 au N°4)  ...... /3
=T £3), Configuration ” T % Mom (=] |axe_position_poste™
e R]_E 0+ Bus autarmate
E -PBE 31 CAMopen Maom - Type - Adregze - W aleur (]
........ [Z1 Types données dérivés & awe_position_poste_1 DINT 20000
........ [0 Types FB dérivés & awe_position_poste_2 DINT 50000
= - {3, Yariables et instances F| & ave_postion_poste_3 DINT 20000
-------- & Variables élémentaires @ _axe_position_poste_4 [DINT 110000
-------- @ variables dérivées 4 1" ]

7-2-2°) Réaliser les modifications liées aux tratiehs .. /3
.Echange_....Echange_...' — COMI;'ARE — 'Echange_pn.stej_autcu.... . . . H10_¥11
I ! | I "'rl axe_position_ac. . I I {
o [ COME_ARE 1la
axe_position_ac.. . a
. | | . Général | Commentaire
roprietes des Dlocs de comparaison m
Genéral | Commentaire Eipizsnel
axe_posiion_actueller axe_position_poste_1| g
Ewpreszion 5T
axe_position_actuelle<axe_position_poste_1 E
0k I [ Annuler I I Appliquer J [ Aide
0k J I Annuler I [ Appliquer I I Ajde
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.Echange_... .Et:hamg:je_...l_l COM;ARE chhange_pn.stej_autn...' ' . . . ' W10_%12
—{ ! }—{ f}—'ﬂ axe_position_ac... = I I )—

Prupriétés des"blocs de comparaison W

—

Général | Commentaire
Expression 5T
axe_position_actuelle=axe_position_poste_1 E
[ Ok ]’ Annuler ll Appliquer ][ Aide l

7-2-3°) Réaliser les modifications liées aux act®ode transfert ... /4,5
TRANSFERT FOSTE 1
a [m]
,7 OPERATE
o axe_postion_cible:= . |—
[m] O -

laxe_postion_cible:= axe;ositinnpnste_f;_
DIMT : axe_postion_cible
DIMT : axe_position_poste_1

_P1 =Action=": [MASIF- ~transter

TRANSFERT FOSTE 1

Ii DPERﬁTE
axe_postion_cible= . l—
] g

u]
e _postion_cible:= axe_position_poske_1;
DIMT : axe_postion_cible
DINT @ axe_position_poske_1
=ACTIoONn= . 2 - _ransier |
TRAMSFERT POSTEZ '
m} 1 m}

o OFERATE
| @xe_postion_cible:= axe_position_paste 2, l—

laxe_postion_cible:= axe_position_poste_Z2;
DIMT © axe_postion_cible
DINT : axe_position_poske_2

TRENSFERT POSTE 3

o
Behange_CTRL_DK
T, L | OPERATE

1 axe_postion_gible =aes_position_pore Y

| | |
_pestion_cible=ame_position_peste_3;
IMT = ace_postion_cible
TN & aoce_position_poste_3

() F [}

Echan?e_E'II'HL_NDK o OPERATE
l ane_postion_cible:=axe_position_poste_4;
1 L

: 3 ! \ \ ; , m] - T -

laxe_postion_cible:=axe_position_poste_4;
DINT : axe_postion_cible
DIMT @ axe_position_poste_4
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=Action= = [ma - _Lransier

TRANSFERT POSTE 1
] [u]

'7 OPERATE
1 axe;osﬂon wcibile axejosmonjoste 1; I—
T

axegnstlnn_ﬂble =axe_position_poste_1;
DIMT : axe_postion_cible
DINT @ axe_position_poste_1

8°) Mise en service (validation des modifications)

Présenter a votre professeur les différentes étejsssa votre mise en service.

8-1°) Valider les modifications des parametres dexium effectués sous SoMove Lite  ...... /14,5
Les points de fonctionnement ci-dessous doivert\&rifiés :

» |e fonctionnement des différentes commandes dapisdge de transfert.

* le bon fonctionnement des butées logicielles etamigcies..

8-2°) Validation des modifications programme deutomate

Pour la validation du programme, vous devez créertable d’animation ayant I'étiquette suivante

« axe_positions_postes ». /1,5
Marigateur du projet =
%E wue structurelle L M odification “ Forcer ]
........ £3 Projet Mam - W alewr Type -
+--{21, Configuration & are_position_poste_1 DINT
-------- 1 Types données dérivés & awe_position_poste_2 DINT
-------- (] Types FB dérivés & are_position_poste_3 DINT
+----[ ), ¥ariables et instances FB & awe_position_poste_4 DINT
+---[_7] Mouvement b

FI— [7] Communication
Floer ["_—7!’ Programme

S | T ables d'animation
-------- [AT]  HMI_lexium

-------- [7] axe_lexiom

........ (7] Simulation

........ o] axe_positions_postes
-3 Ecrans d'exploitation

— E Synoptique

Dialogue transfert linéaire / machine spéciale

En temps normal, les dialogues entre le trandfegtire et les unités tiers se font via le « Bi&hernet.
Pour la validation de I'étude, I'échange entredmsbordeur et la machine spéciale s’effectue gar d
touches fonctions via un écran d’exploitation.

A partir de I'écran d’exploitation, valider: . /5
» tous les modes de marche et d’arrét.
* le bon fonctionnement des butées logicielles etamigeies.
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Ecran d’exploitation

POSTE N°4 POSTE N°3 POSTE N°2 POSTE N°1 PRISE ORTGINE VDEF
J] VRUN_STOP
o
CIBLE : I
POSIT. ACT :
VITES. ACT: SIMULATEUR. [1 |
PINCE LEVAGE TRANSFERT ROTATION
Iocy] | a1 | [iniT] [aca]
VIT. A0 [3000 ] F?.II;DEESE]
VIT. ORIG. [1500 | VDEPL. [32000]
vir. [3000 ]

Identification des éléments liés a I'écran d’expldation
Le dialogue homme / machine via I'écran se décompostrois familles.

Echange Transfert linéaire / machine spéciale
« AQP1 » ‘Autorisation prise élément assemblé.
« AQP2 » :Autorisation dépose élément assemblé.
* « OK » :Autorisation prise élément contrélé et transfensve poste N°3.
* « NOK » :Autorisation prise élément contrblé et transfensve poste N°4.

Informations liées au transfert linéaire

« CIBLE » :Position a atteindre (pt) « POSIT. ACT » Position actuelle du transfert
« VITES. ACT » :Fréquence de rotation actuelle du rotor (trs/mn)

« DEFAUT » :Etat actuel du transfert linéaire.

Commandes et présélections

« AU » :Arrét d’'urgence « AQ » :Sélecteur mode auto  « DCY » :Bp Départ cycle

« AT » : Bp arrét cycle « Init » : Bp Initialisaho « ACQ » :Bp acquittement défaut
« VIT. AQ » :Fréquence de rotation du moteur en mode auto

« VIT. ORIG. » :Fréquence de rotation du moteur lors de la priserigine (approche).

Les commandes et les présélections ci-dessoushsigaificatives que dans le mode manuel
Pince « ON » / « OFF » : Bp ouverture / fermeturee.
Levage « M/D » : Sélecteur descente pince.

Transfert :
* « CONT » :Sélecteur (0) déplacement en continu, (1) déplanepa pas.
* « VDEPL » :valeur du pas en point. « VIT » : Fréguence de rotation en trs/mn

Rotation moteur (asservissement en vitesgdylA » Bp marche, « AT » Bp arrét
* « VITESSE » Fréquence de rotation (trs/mn)
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Grafcet technologique de gestion (GGEST) Annexe 1

ﬁ $X5 +X6 $X7
|
0
——(HMI_mode_auto).(/fc_al_pince_pos_bas).( fc_a0_gipos_haut). — (HMI_mode_auto).(/fc_al_pince_pos_bas). ——(axe_memo_erreur_position
(fc_b0_pince_ouverte).(axe_pret_vitesse 0).(axsepdrigine_ok). (fc_a0_pince_pos_haut).(axe_pret_vitesse_0). +(axe_erreur_variateur_stop)
(/axe_erreur_variateur_stop).(HMI_arret_urgenddMI_prise_origine). (/axe_erreur_variateur_stog)ljl_prise_origine). +(/HMI_arret_urgence)
(HMI_depart_cycle). X10. X30 X10. X30 X7
1 || $10:Modeauto 3 |4 YBO (Ouverture pince
{GTL}
(HMI_mode_auto)+HIMI_arret_cycle) — (/axe_prise_origine_ok).(fc_bO_pince_ouverte). - (&xe_prise_origine_ok).
T - - —arret_cycle). (fc_bO_pince_ouverte).
> 4 - Prise origine
— (axe_prise_origine_ok).
T X10.X30 <
5 [ | Transfert poste N°1
(1) axe_postion_cible:=1638412
—|- (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). - (axe_erreur_position). MI acquit
(1) (/axe_erreur_variateur_stop).(/axe_memo_erreurtipoki /—H -acq
(HMI_arret_urgence) (/HMI_mode_auto). X10. X30 %0 5 RESET
0 (axe_memo_erreur_position)
X
—— (faxe_memo_erreur_positipn
(/axe_pret_vitesse_0) Condition Mvt Manu (/ axe_erreur_variateur_stop
re e (HMI_arret_urgence).fMI_acquit)
SET . v
[ W . Valide Mvt Manu X0
(axe_memo_stop_faire

% (HMI_mode_auto)+(axe_erreur_variateur_stop)
+(/HMI_arret_urgence)

X0
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Grafcet Transfert Linéaire « GTL » (sous programn$d0)

X17

1C

RESET
Echange CTRL_OK

RESET
Echange CTRL_NOK

-~ X1. (Echange_CTRL_NOK(Echange CTRL_OK

[(axe_position_actuelle<32768)axe_position_actuelle>32768)].(Echange_poste_1_aw@pris

11

Transfert poste N°1

(1) axe_postion_cible:=1638412

X10

12

(J

S30 : Prise / Dépos
{GPD}

X34.(axe_pret_vitesse_0)

13

(1) axe_postion_cible:=16384*

Transfert poste N°2

X18

12

14

S30 : Prise / Déposeg
{GPD}

— X34.(axe_pret_vitesse_0)

/_Echange_CTRL_OK /_Echange_CTRL_NOK

X18

— (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). f (axe_erreur_position)

— (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). T (axe_erreur_position)

15

Transfert poste N°3

Transfert poste N°4

(1) axe_postion_cible:=16384*

{2') axe_postion_cible:=16384*

B2

16

S30: Prise / Dépose
{GPD}

% X34.(axe_pret_vitesse_0)

X17

L.P. Germain SOMMEILLER

X18

— (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). f (axe_erreur_position)

FERROUDII Tahar

X11

l X13

X15

v

Annexe 2

(axe_position_actuelle=32768).(Echange_poste_1lriae}o

X12

X16

v

17

Transfert poste N°1
(1) axe_postion_cible:=1638412

T X1. (/Echange_CTRL_NOK).(/Echange_CTRL_OK).

— (axe_erreur_position)

18

SET
(axe_memo_erreur_positid

—T~ (axe_memo_erreur_position)

— (axe_position_atteinte).
(/faxe_erreur_position).

X10
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Grafcet Prise / Dépose « GPD » (sous programme S30) Annexe 3

¥
3C

([X12. (Echange_poste_1_autorise)] + [X14. (Echapgste_2_autorise)] + [X16. ([(Echange_poste_3 re&p(Echange_CTRL_OK)]
+ [(Echange_poste_4_autorise).(Echange_CTRL_NOK(@Xe_pret_vitesse_0) ﬁ

31 1 YA (Descente pince)

— (X12 + X14.[(Echange_CTRL_OK) + (Echange_CTRL_NOKjt_al_pince_pos_bas) — (X16 + X14.[(/Echange_CTRL_OK).(/Echange_CTRL_NOKJt_al_pince_pos_bhas)

32 | vA (Descente pince)| YBL1 (Fermeture pince 35 | vA (Descente pince)| YBO (Ouverture pince

— (fc_b1_pince_fermee)

— (fc_bO_pince_ouverte)

33

— ([X12 + X14.[(Echange_CTRL_OK) + (Echange_CTRL_NQKX16]). -1 X14.[(/Echange_CTRL_OK).(/Echange_CTRL_NOK)].

(fc_a0_pince_pos_haut) /X12. /X16. (fc_a0_pince_pos_haut)
34 | RESET RESET RESET 36 || Attente
Echange_poste_1_autor{déchange_poste_2_autor|{déchange_poste_3_autor|se (Contrdle élément)
RESET
— (Echange_CTRL_NOK) + (Echange_CTRL_OK)
- /X12./X14. /X16. Echange_poste_4_autorise

(/Echange_poste_1_autorise).
(/ Echange_poste_2_autorise).
(/Echange_poste_3_autorise).
(/ Echange_poste_4 autorise)
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Grafcet technologique de gestion (GGEST) Annexe 4

j +X5 +X6 +X7
|
0
——(HMI_mode_auto).(/fc_al_pince_pos_bas).( fc_a0_gipos_haut). — (HMI_mode_auto).(/fc_al_pince_pos_bas). ——(axe_memo_erreur_position
(fc_b0_pince_ouverte).(axe_pret_vitesse 0).(axsepdrigine_ok). (fc_a0_pince_pos_haut).(axe_pret_vitesse_0). +(axe_erreur_variateur_stop)
(/axe_erreur_variateur_stop).(HMI_arret_urgenddMI_prise_origine). (/axe_erreur_variateur_stog)ljl_prise_origine). +(/HMI_arret_urgence)
(HMI_depart_cycle). X10. X30 X10. X30 X7
1 || $10:Modeauto 3 |4 YBO (Ouverture pince
{GTL}
(HMI_mode_auto)+HIMI_arret_cycle) — (/axe_prise_origine_ok).(fc_bO_pince_ouverte). - (&xe_prise_origine_ok).
T _ _ _arret_cycle). (fc_bO_pince_ouverte).
> 4 - Prise origine
— (axe_prise_origine_ok).
T X10.X30 <
5 || Transfert poste N°1
(1) axe_postion_cible:@XE pOSition poste
—|- (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). - (axe_erreur_position). MI acquit
(1) (/axe_erreur_variateur_stop).(/axe_memo_erreurtipoki /—H -acq
(HMI_arret_urgence) (/HMI_mode_auto). X10. X30 %0 5 RESET
0 (axe_memo_erreur_position)
X
—— (faxe_memo_erreur_positipn
(/axe_pret_vitesse_0) Condition Mvt Manu (/ axe_erreur_variateur_stop
v re e (HMI_arret_urgence).fMI_acquit)
SET . v
[ W . Valide Mvt Manu X0
(axe_memo_stop_faire

— (HMI_mode_auto)+(axe_erreur_variateur_stop)
v +(/HMI_arret_urgence)

X0
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Grafcet Transfert Linéaire « GTL » (sous programn$d0)

X17

RESET RESET
Echange CTRL_OK| Echange CTRL_NOK

1C |

-1 X1. (Echange_CTRL_NOK(Echange CTRL_OK
[(axe_position_actuelle¥" )+( axe_position_actuelle™ )].(Echange_poste_1_autorise)

11 L Transfert poste N°1
(1) axe_postion_cible::AXE pOSition poste

X10
— (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). T (axe_erreur_position)

Annexe 5

(axe_position_actuelleX* ).(Echange_poste_1_autorise)

T X1. (/Echange_CTRL_NOK).(/Echange_CTRL_OK).

X12

(**) : axe_position_poste 1

12 | || S30: Prise / Dépose X18
{GPD}
X34.(axe_pret_vitesse_0)
13 || Transfert poste N°2
(1) axe_postion cible:AXE POSition post
— (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). T (axe_erreur_position) X16
v
14 | || S30: Prise / Dépose X18 17 L Transfert poste N°1
{GPD} X11 (1) axe_postion cible::IXE POSition poste
. X13
T X34.(axe_pret_vitesse_0) X15 - (axe_erreur_position) — (axe_position_atteinte).
/_Echange_CTRL_OK /_ Echange_CTRL_NOK + (/faxe_erreur_position).
15 || Transfert poste N°3 Transfert poste N°4 18 | SET

(1) axe_postion_cible::AXe_position_poste (1) axe_postion_cible::AXe_position_poste |

4

(axe_memo_erreur_positign)

— (axe_position_atteinte).(/axe_erreur_position). T (axe_erreur_position)

16 | _|| S30: Prise / Dépose X18
{GPD}
~l~ X34.(axe_pret_vitesse_0)
X17
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