Université Mohamed Khider de Biskra Faculte
m des Sciences et de la Technologie Département
S | de Génie Electrique

"N
Rdd

unwersie - MEMOIRE DE MASTER

Sciences et Technologies
Automatique
Automatique et informatique industrielle

Réf. :

Présenté et soutenu par : SELLAM Mohammed Es-said
Le: /09/ 2020

Automatisation d’un Robot Pneumatique Trainer PTP par I’Automate

programmable industriel Modicon M340.

Jury :

Rechid Naima Université de Biskra Président
Mechgoug Raihane Université de Biskra Rapporteur
Meghrebi Hassina Université de Biskra Examinateur

Année universitaire : 2019 - 2020



L) Akl JBanal 4 e A sgan

République Algérienne Démocratique et Populaire

alal) i)y Mal) aeil 3515 g

Ministére de I’enseignement Supérieur et de la recherche scientifique

Université Mohamed Khider Biskra
Faculté des Sciences et de la Technologie
Département de Génie Electrique

Filiere : Automatique

Option : Automatique et informatique industrielle

Mémoire de Fin d'Etudes

En vue de I’obtention du diplome :

MASTER
Theéme

Automatisation d’un Robot Pneumatique Trainer PTP par

I’ Automate programmable industriel Modicon M340.

Présenté par: Avis favorable de I’encadreur:

SELLAM Mohammed Es-said Dr. MECHGOUG Raihane

Avis favorable du Président du Jury

Cachet et signature



L) Akl JBanal 4 e A sganl

République Algérienne Démocratique et Populaire

) Gl gl adal) 515 g

Ministére de I’enseignement Supérieur et de la recherche scientifique

Université Mohamed Khider Biskra
Faculté des Sciences et de la

Technologie Département de Génie
Electrique

Filiere : Automatique

Option : Automatique et informatique industrielle

Theme

Automatisation d’un Robot Pneumatique Trainer PTP par

I’ Automate programmable industriel Modicon M340.

Présenté par : SELLAM Mohammed Es-said

Dirigé par : Dr. MECHGOUG Raihane



Remeretements

Toute ma gratitude et remerciement vont a Allah, le clément et le miséricordieux qui nous a

donné la force, la patience, le courage et la volonté pour élaborer ce travail.

Je remercie infiniment mon encadreur Dr. MECHGOUG Raihane pour le suivi de mon

travail, pour ses lectures, et pour l'aide qu'il m'a apportée durant la préparation de ce mémoire.

Mes vives gratitudes et remerciement vont aussi a Dr. Khaled BEKHOUCHE «Dr au

Département génie électrique »Pour fournir de l'aide et des conseils

Mes remerciements vont également aux membres de jury pour m‘avoir honoré par leur

participation a I'évaluation de ce modeste travail.

Je remercie tous les responsables du Laboratoire Automatique de notre université,
Mohammed Khider Biskra

Un grand merci a toute personne m’ayant aidée et guidée pour la réalisation de Cette étude en

particulier mon collegue KAHHOUL Zineddine Sarhani.



Dédicaces

Je tiens a dédier ce mémoire :

A mes parents, en gratitude de leurs dévouements, de leurs soutiens
permanents durant toutes mes années d’études, leurs sacrifices illimités, leurs
réconfort moral, eux qui ont fait tant d’effort pour mon éducation, mon
instruction et pour me voir atteindre ce but, pout tout cela et pour ce qui ne peut
étre dit, mes affections sans limite.

> A mes fréres et sceurs

> A mes amis KAHHOUL Zineddine Sarhani et BOUHFIR Sami
> A ma grand-mére

» A mes amis de la promotion sortante 2020

>

Ceux qui mon soutenu pendant toute la durée de mes études



Résumé

Ce travail réalis¢ au sein de laboratoire d’automate programmable industrielle de
I’université de Biskra présente 1’automatisation de systéme pneumatique didactique (PTP
ROBOT PNEUMATIQUE TRAINER) en utilisant 1’automate programmable Schneider
Modicon M340 programmeé avec logiciel Unity Pro De Schneider Electroniques; Ce travail
nous a permis de comprendre les différentes étapes suivies pour I’automatisation des

systemes, et maitriser le logiciel de programmation Unity Pro.

Mots-clés : Automatisation, simulateur, logiciel Unity Pro, Automate programmable,

Shneider M340.
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Introduction Générale

Introduction générale

Les entreprises de production dans ses nombreux secteurs d’activité (agro-alimentaire,
pétrochimie, automobile...) sont de plus en plus soumises a un environnement de
concurrence et de progression permanent. Pour assurer leurs avenirs, les entreprises doivent
s’adapter rapidement et efficacement a ces conditions.

Elles doivent aussi offrir des produits et des services de qualité dans des délais courts et des
prix competitifs.

Parmi les solutions pour ces contraintes on trouve les automates programmables
industriels (API), qui représentent une structure permettant d’automatiser les procédés, avoir

un bon rendement et une maintenance rapide.

Les robots pneumatiques est un dispositif composé d'un actionneur pneumatique permettant
la saisie et la libération de n'importe quel petit objet. L'actionneur (ou vérin) est composé de
deux chambres rempli a 1’air comprimé. Le piston, qui sépare les deux chambres, est fixé par
une fine tige. Cette derniére entre et sort par pression et dépression de l'air. Le piston se
déplace vers le haut a I'aide d'un ressort et entraine dans sa course la tige fixée au petit ballon.
Ce qui provogue sa rétractation sur l'objet a saisir. Cette haute friction statique permet de

maintenir fortement I'objet saisi.[6]

Ce type d'actionneur pneumatique équipe déja les machines industrielles. En application sur
un bras de robot, ce préhenseur permettrait de s'affranchir des modifications mécaniques des
pinces - le dispositif s'adaptant a toutes les formes - et pourrait faciliter I'assemblage et la
manipulation des petites piéces sur les chaines industrielles. On peut également imaginer

I'application de cet équipement dans la robotique de service.[2]
Dans notre projet, on s’intéresse a la commande automatique de robot PTP ROBOT

PNEUMATIQUE TRAINER par P’automate programmable industrielle Modicon M340
programmé par logiciel UNITY PRO le la société Schneider.

Xl



Introduction Générale

A cet effet, le présent mémoire est réparti en quatre chapitres décrivant les parties

principaux:

+ On présente dans le premier chapitre une description détaillait de ROBOT
PNEUMATIQUE TRAINER et des éléments constituent ce systéme.

+ Le Deuxiéme chapitre Présente I’automate programmable en générale, et en détaille
I’automate Programmable Modicon M3400 utilisé dans notre commande.

+ Le Troisieme chapitre sera consacré A La description logiciel de programmation
Unity pro.

+ Quatriéme chapitre Il Sera Question de présenter ’application dans son ensemble en
décrivant dans les détails le cahier de charge ainsi que le grafcet de systéeme étudié et
la structure du programme de commande.

+ Enfin, nous finissons notre travail par une Conclusion Générale
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Chapitre I:

Le Systeme automatisé & Présentation de Robot

Pneumatique




Chapitre | Le Systeme automatisé & Présentation de Robot Pneumatique

1.1 Introduction

Depuis toujours I'nomme est en quéte de bien-étre. Cette réflexion (qui rejoint la notion de
besoin) peut paraitre bien éloignée d'un cours de sciences industrielles, pourtant c'est la base
de I'évolution des sciences en géneéral, et de l'automatisation en particulier. L'homme a
commencé par penser, concevoir et réaliser lorsqu'il a fallu multiplier le nombre d'objets
fabriqués et produire en plus grande quantité. L’un des premiers objectifs de I’automatisation
est de supprimer les tiches pénibles, diminuer I’effort et avec le temps dans les actions
remplacer I'homme, délicates ou répétitives. Dans ce chapitre, nous allons décrire les

systémes automatises en général.

1.2  Systeme automatisé

Un systéme automatisé ou automatique est un systeme réalisant des opérations de commande
et gestion et pour lequel I'homme n'intervient que dans la programmation et le réglage et

supervision.

Les buts d'un systéme automatiseé sont de réaliser des taches complexes ou dangereuses pour
I'nomme, effectuer des taches pénibles ou répétitives ou encore gagner en efficacité et en

précision.

1.2.1 Structure d’un systéme automatisé

Un systéme automatisé est toujours composé d’une partie commande (PC), et d’une partie
operative (PO). Pour faire fonctionner ce systéme, 1’opérateur (personne qui va faire
fonctionner le systéme) va donner des consignes a la partie (PC), celle-ci va traduire ces
consignes en ordres qui vont étre exécuté par la (PO). Sur la Fig 1.1, on peut voir le schéma
de principe. Une fois les ordres accomplis, la PO va le signaler a la PC (compte-rendu) qui va
a son tour le signaler a ’opérateur (poste de contrdle), ce dernier pourra donc dire que le

travail a bien été réalisé.[3]
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I Exécution du travaill ——
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Fig | 1: Situation de I’automate dans un systéeme automatisé de production

PR : Partie relation, PC : Partie commande, PO : Partie opérationnelle, E : Entrée, S : Sortie.

1.2.2 Poste de contrdle

Le poste de contréle signifie la supervision. Il est composé de pupitre de commande et de
signalisation. Il permet a ’opérateur de commander le systeme (marche, arrét, départ cycle,
etc.). Il permet également de visualiser les différents etats du systéme a I’aide de voyants, de
terminal de dialogue ou d’interface homme machine (IHM) de type écran, clavier ou

imprimante, il faut que la supervision peut se faire a distance.

|.2.3 Partie commande

Elle joue le r6le du cerveau du systeme, et pilote la partie opérative et recoit des informations
venant des capteurs de la Partie Opérative (P.O), et les transmets vers cette méme Partie
Opérative en direction des pré-actionneurs et actionneurs. La partie de commande est une

unité de traitement ou un automate programmable industriel.

L'Automate Programmable Industriel est un appareil électronique programmable, adapté a
I'environnement industriel, qui réalise des fonctions d'automatisme pour assurer la commande
de préactionneurs et dactionneurs a partir d'informations logiques, analogiques ou

numériques.
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1.2.3.1 Pourquoi I’API?
Les API en boitier étanche sont utilisees pour les ambiances difficiles (température, poussiere,
risque de projection, ...) supportant ainsi une large gamme de température, humidité, etc.

L'environnement industriel se présente sous trois formes :

v Environnement physique et mécanique (poussieres, tempeérature, humidité,
vibrations) ;

4 Pollution chimique ;

v Perturbation électrique. (Parasites électromagnétiques).

1.2.3.2 Structure de I'API

Cet ensemble électronique gére et assure la commande d’un systéme automatisé. Il se
compose de plusieurs parties et notamment d’une mémoire programmable dans laquelle
I’opérateur écrit, dans un langage propre a [’automate, des directives concernant le

déroulement du processus a automatiser.

Son role consiste donc a fournir des ordres a la partie opérative en vue d’exécuter un travail
précis comme par exemple la sortie ou la rentrée d’une tige de vérin, I’ouverture ou la
fermeture d’une vanne. La partie opérative lui donnera en retour des informations relatives "a

I’exécution du dit travail.

PO PC Alimentation 24V

PC PO
- 2 . & | 1.
v Mémoire 2 ”
e gl |e
=] 1 E I 24 S . a
BT E| °l8|1+ |8
§ | @ g Cartes E/S b | 8 > Actionneurs
A | g E ’ S o Vérins
A T ‘g E “g T § Moteurs
| |2 3 Processeur 8 | A~
|- 18] & L]
[ - |

Fig I.2. Structure interne d’un API.

Les API comportent quatre parties principales :

Une mémoire ;
Un processeur ;
Des interfaces d’Entrées/Sorties ;

Une alimentation (240 Vac — 24 Vcc).

<N X X
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Ces quatre parties sont reliées entre elles par des bus (ensemble cablé autorisant le passage de
I’information entre ces 4 secteurs de 1’API). Ces quatre parties réunies forment un ensemble

compact appelé automate.

1.3 Présentation de Robot pneumatique

Le robot pneumatique PTP est ’'une des applications qu’il a été fabriqué par FESTECH
(Automation d'experts Groupe) en 2016 en Korea. Ce systéme représente une chaine
fonctionnelle automatisé qui s’occupe de transfert, triage de pieces et les mettre chaque une,

dans sa loge dans un magasin déplacable. Le systeme se compose de quatre parties principales

1. Convoyeur (tapis)

2. Bras avec pince.

3. Magasin de stockage de piéces qui se déplace horizontalement
4

. Partie de commande, c’est I’automate programmable Schneider M340.

1.3.1 Description de systeme

h

)
[

u[
> il

W,

J

W
>

+ Wi

odd

Y @)

Fig 1. 2:Robot penumatique trainer PTP .[10]

1.3.1.1  Fiche technique
1. Taille: 1200(1)x750(d)x650(h)mm

2. Poids: 40 kg
3. Pression de fonctionnement: 4 ~ 6 bar

4. Puissance: AC 220V

B ———————————————
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5. Cylindre rotatif, module de préhension

1.3.2 Les éléments de systeme

Composant Quantité
01 Module de robot pneumatique 1
02 Pince pneumatique 1
03 Bloc soupape pneumatique a solénoide 1
04 Module Convoyeur 1
05 Terminal de distributeur 1
06 Le magazine de distribution 2
07 Capteur 14
08 Actionneurs 07
09 Compresseur 01
10 Vanne 01
11 Systéme de contr6le 01

Tab I. 1: EIéments du systéme

1.3.2.1 Module de Robot pneumatique

Ce module est utilisé pour le tri des pieces au moyen d'un mécanisme de rotation extensible
pneumatique, rétractable, et un dispositif de préhension (pince). Le Dispositif rotatif se
déplace de la position d'extraction a I'état soulevé, descend avec le dispositif de préhension

sur la piéce.

La piece sur le dispositif de préhension est relevé par le vérin de levage a I'ensemble de
dispositif de rotation dans la position cible désirée est mis en rotation et il réduit.

Ensuite, la piéce a est libérée avant que l'ensemble du dispositif rotatif ne soit a nouveau

soulevé par le vérin de levage. Maintenant, il peut étre retourné vers la position initiale.
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Fig I. 3: Robot pneumatique.

Actionneurs

Pinces

Adaptateur

Composants de base
Composants d’installation

AXes

N o a ~ e nh e

Moteurs

13.2.2 Pince pneumatique
Les durées d’ouverture/fermeture [ms] indiquées ont été mesurées a température ambiante, a
une pression de service de 6 bars, pinces montées a la verticale et sans doigts supplémentaires.

La masse a déplacer augmente lorsqu’on ajoute des doigts a la pince.

On constate alors que le poids max admissible indiqué pour les doigts externes doit
impérativement étre contrélé et respecté. Pour les poids plus importants, il faudra donc
prévoir une restriction au niveau des pinces. La durée d’ouverture/ fermeture devra étre

ajustée en conséquence.
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Fig I. 4: Pince pneumatique.

1.3.2.3 Bloc soupape pneumatique a solénoide

Cet ¢élément permet d’atteindre au retour des vitesses de piston plus élevées sur des vérins a

simple et a double effet. L’air comprimé s’écoule du distributeur de pilotage vers le vérin, via
la soupape

d’échappement rapide.

Fig I. 5:Soupape pneumatique.

1.3.2.4 Module Convoyeur

assemblé.

Caractéristiques techniques

Fig I. 6: Module convoyeur.[5]

e Alimentation électrique : 24 VV DC
e Largeur de piece max. : 40 mm
e Longueur : 300, 350 ou 700 mm

e Hauteur du convoyeur sur profilé : env. 117 mm
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1.3.2.5 Terminal de distributeur

En associant des distributeurs électromagnétiques, il est possible de créer un bloc de
distributeurs ayant une commande et une
alimentation en air comprimé communes : le

terminal de distributeurs.

Les distributeurs pneumatiques et les
connexions électriques s'integrent parfaitement

sur le terminal de distributeurs. Cette invention

de Festo permet de réduire la quantité de
tuyaux nécessaire, ce qui rend l'unité beaucoup Fig I. 7: Terminal de distributeur.[5]
plus facile a monter.

Magazine de distribution

Le magasin de distribution contient jusqu'a 8 piéces.
Les pieces doivent étre insérées avec le coté ouvert
vers le haut. Le Magazine de distribution est
réservée a I'éjection de pieces une par une d'un
magasin. Un vérin a double effet pousse la piece de
travail inférieure hors du magasin d'alimentation par
gravité. La détection de position finale est effectuée
au moyen de capteurs. Le niveau de remplissage du
magasin est surveillé. Le magazine peut é&tre

alimenté avec des piéces dans n'importe quel ordre.

La disponibilit¢ de la piece dans le canon du
magasin est surveillée au moyen d'un capteur a
faisceau traversant. La position du cylindre Fig I. 8: Magasin de distributeur.
d'éjection est détectée électriquement via des

capteurs inductifs. La vitesse d'avance et de rétraction du cylindre d'éjection est réglable au

moyen de vannes de contréle de débit unidirectionnelles
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1.3.2.6 Les Capteurs

Dans ce systeme, il existe 14 capteurs de deux types

a. Capteurs de fin de course a commande mécanique : Le capteur de fin de course
¢lectrique est constitué d’un microcontact a commande mécanique. Le microcontact est
actionné par pression du levier a galet au moyen de la came d’un vérin p. ex. Les contacts
ouvrent et ferment un circuit électrique. Lorsque la came libére le levier a galet, le
microcontact revient en position initiale. Ce type de capteur est utilisé pour indiquer la
position d'un vérin en entrée ou en sortie.

2 Capteur pour vérin de distribution.

2 Capteurs pour vérin de translation axe X.

2 Capteurs pour vérin de translation axe Z.

1 Capteur pour vérin de fermeture pince.

2 Capteurs pour veérin rotatif bras.

- F F F F ¥

2 Capteurs pour vérin magasin.

Fig 1. 9: Capteur de fin de course.

b. Capteur Optique(S1) : Cette technologie permet la détection de tous les types de

matériaux conducteurs et isolants tels que verre, huile, bois, plastique, etc. Leur principe
les rend aptes a détecter tous types d'objets, qu'ils soient opaques, réfléchissants ou méme
quasi-transparents. Ils sont aussi exploités pour la détection de personnes (ouvertures de
portes, barriéres de sécurité). Une diode électroluminescente (LED) émet des impulsions
lumineuses, généralement dans l'infrarouge proche (850 a 950 nm). Cette lumiere est
recue ou non par une photodiode ou un phototransistor en fonction de la présence ou de
I'absence d'un objet a détecter. Le courant photoélectrique créé est amplifié et comparé a

un seuil de référence pour donner une information tout ou rien.
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La détection de la piece est assurée dans le module de distributeur par le Capteur S1.

oiotiqué.

P,

Fig 1. 10: Cabtehr

c. Capteur Optique(S 3) : sans principe permet de découvrir toutes sortes de matériaux (fer,
aluminium, plastique, etc.), qu’ils soient obscurs, réfléchissants ou méme transparents. Il
est également utilisé pour la détection des couleurs. Lorsque La couleur de matériau est
détectée, le capteur envoie une commande au vérin de magasin. S3 indique si la piéce est

réfléchissante.

Fig I. 11:Capteur optique.

d. Une Capteur Inductif (S2): Un détecteur inductif détecte exclusivement les objets

métalliques. Il est essentiellement composé d'un oscillateur dont les bobinages constituent
la face sensible. Les capteurs inductifs produisent a I'extrémité de leur téte de détection un
champ magnétique oscillant. Ce champ est généré par une inductance et un condensateur
montés en parallele. Lorsqu'un corps conducteur métallique est placé dans ce champ, des

courants de Foucault prennent naissance dans la masse du métal ; il y a perturbation de ce

B ———————————————
10




Chapitre | Le Systeme automatisé & Présentation de Robot Pneumatique

champ qui entraine une réduction de I'amplitude
des oscillations au fur et & mesure de I'approche
de l'objet métallique, jusqu'a blocage complet.
Cette variation est exploitée par un amplificateur
qui délivre un signal de sortie, le capteur
commute. Le capteur S2 détecte I'acces du

widget a l'autre extrémité du tapis.

Fig 1. 12:Capteur inductif.

1.3.2.7 Les Actionneurs._

Un actionneur est un élément qui transforme 1’énergie qui lui est fournie en un phénomene
physique qui fournit un travail, modifie le comportement ou I’état d'un systéme. Dans la
théorie de I’automatisme, 1’actionneur appartient a la partie opérative d'un systéme

automatisé. Les actionneurs utilisés dans ce systeme sont
a. Vérins : 1l y a deux types de Vérins dans notre projet :

06 vérins Simple effets

Fig 1. 13:Veérin simple effet.

11
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Un Vvérin rotatif :

Fig 1. 14: Vérin rotatif

b. Moteur : Un moteur a courant continu d’ont la tension Un=24 V

Fig I. 15: Moteur.

13.2.8 Compresseur

Il existe deux types de compresseur :

e Compresseur avis
e Compresseur a piston
a. Lecompresseur a vis:est le systeme le plus utilisé par le grand public. La

compression s'effectue par la rotation des deux rotors d'une vis. Le compresseur a Vvis

12
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est le mécanisme le plus cher du marché et le moins puissant, mais sa petite taille le
rend plus pratique et plus simple d'utilisation.

b. Compresseur & piston :Le compresseur a piston comporte un moteur électrique. Celui-
ci entraine un ou plusieurs pistons dans un mouvement d'avant en arriere qui crée la
compression. Tres utilisé dans l'industrie, le compresseur a piston peut compresser
différents gaz de maniere stable. Le compresseur fonctionne grédce a un
moteur électrique ou thermique, deux technologies qui n'ont pas le méme
fonctionnement. Un compresseur électrique reste le modeéle le plus pratique, le moins
onéreux et le plus simple a utiliser. Mais il doit toujours étre branché sur une

alimentation secteur, il ne peut donc pas étre utilisé sur un chantier, par exemple.

Fig 1. 16: Compresseur électrique.

L3.2.9 Vanne

Les vannes de régulation ont pour fonction de réguler une pression, un débit. Elles sont
utilisées dans une boucle de régulation qui prévoit en général un capteur ( transmetteur de
pression, PT 100 ou débitmetre), un régulateur et une vanne de régulation, munie ou non d’un
positionneur. Une vanne de régulation est capable d’adapter en permanence son ouverture a la
variation du signal du capteur. Parmi les différents types de vannes de régulation, cette
présentation ne traite que des vannes a soupape linéaire avec servomoteur pneumatique ou
électrique.

13


https://compresseur.ooreka.fr/comprendre/compresseur-a-piston

Chapitre | Le Systeme automatisé & Présentation de Robot Pneumatique

K

Fig 1. 17: Vanne.

1.3.2.10 Systeme de contréle

Le systeme de contréle dans cette application est composé de deux éléments, Automate
Schneider M340 et un panneau de contréle contenant les entrées et les sorties, des touches
pour contréler le robot manuellement et un commutateur pour contréler le mode dans lequel
nous allons exécuter le robot automatiquement ou manuellement. Le nombre d'entrées et de

sorties dans le panneau de controle

+ 14 entrées numériques

+ 8 sorties numériques

Le nombre d'entrées et de sorties dans I'automate Schneider M340 (BMX P34 2020 : CPU
340-20 Modbus Ethernet.)

+ 16 entrées numériques
+ 16 sorties numériques
+ 2 entrées analogiques
+*

2 sorties analogiques

14
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Fig I. 18: Systéme de controle.

1.4 Conclusion
Dans ce chapitre on a présenté le systeme automatisé et ces parties (partie commande (PC),
opérative (PQO)). On aussi présenté une description détaillé de robot pneumatique, ces

composantes et le principe de fonctionnement.

15
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Chapitre 11 Automate Schneider Modicon M340

11.1. Introduction

Au début des années 50, les ingénieurs étaient déja confrontés a des problémes
d’automatismes. Les composants de base de 1’époque étaient les relais électromagnétiques a
un ou plusieurs contacts. Les circuits congus comportaient des centaines voire des milliers de
relais. Le transistor n’était connu que comme un composant d’avenir et les circuits intégrés

étaient inconnus.

Vers 1960, les semi-conducteurs (transistors, diodes) sont apparus dans les automatismes sous
forme de circuits digitaux. Ce n’est que quelques années plus tard, que 1’apparition des
circuits intégrés a amorcé une revolution dans la fagcon de concevoir les automatismes. Ceux-
ci étaient trés peu encombrants et leur consommation était des plus réduite. On pouvait alors

concevoir des fonctions de plus en plus complexes a des codts toujours décroissants.

C’est en 1969 que les constructeurs américains d’automobiles (General Motors en particulier)
ont demandé aux firmes fournissant le matériel d’automatisme des systémes plus évolués et

plus souples pouvant étre modifiés simplement sans codt exorbitants.

Les ingénieurs américains ont résolu le probléeme en créant un nouveau type de produit
nommé automate programmable. Ces appareils n’étaient rentables que pour des installations
d’une certaine complexité, mais la situation a trés vite changée, ce qui a rendu les systémes

cablés obsoleétes.

De nombreux modé¢les d’automates sont aujourd’hui disponible ; depuis les nano automates
bien adaptés aux machines et aux installations simples avec un petit nombre d’entrées/sorties,
jusqu’aux automates multifonctions capables de gérer plusieurs milliers d’entrées/sorties et

destinés au pilotage de processus complexes.

11.2. Présentation de ’automate Modicon M340

Robuste, puissant et compact, le nouvel automate Modicon M340 est "la solution™ pour les
constructeurs de machines dans des applications telles que le packaging secondaire, la
manutention, le textile, I'imprimerie, I'agroalimentaire, les machines a bois, la céramique...
Les processeurs de plate-forme automatisée Modicon M340 gerent I'ensemble de la station
automate, qui se compose de modules d'entrée/sortie TOR, de modules d'entrée/sortie

analogiques, de modules de comptage, de modules experts et de modules de communication.

18
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Ces modules sont répartis sur un ou plusieurs racks raccordés au bus local. Chaque rack doit
comporter sa propre alimentation ; le rack principal accueille I'unité centrale. Le schéma

suivant présente un exemple de configuration de la station automate Modicon M340 avec un

rack.

L.- q | TR :
kAl
o
Lle, q if S
]
1
Fig I1. 1: Automate modicon M340.[6]
(1) : Module d'alimentation (2) : Processeur
(3) : Module d'entrées/sorties a bornier 20 points (4) : Module de comptage

(5) : Module d'entrées/sorties a 2 connecteurs 40 points (6) : Rack a 8 emplacements
(7) : Module d'entrées/sorties a 1 connecteur 40 points

Les processeurs de plate-forme automatisée Modicon M340 gerent I'ensemble de la station
automate, qui se compose de modules d'entrée/sortie TOR, d'entrée/sortie analogiques, de
comptage, de modules experts et de communication qui sont répartis sur un ou plusieurs racks
raccordés au bus local. Chaque rack doit comporter sa propre alimentation; le rack principal

accueille l'unité centrale.

11.2.1. Présentation des modules d'alimentation

Chague rack nécessite 1 module d'alimentation défini en fonction du circuit distribué (courant

alternatif ou courant continu) et de la puissance nécessaire au niveau du rack.

19
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Les modules alimentation BMX CPS sont destinés a 1’alimentation de chaque rack
L’offre de modules d’alimentation MMODICON M340 comprend :

v Trois modules alimentation pour réseau a courant continu :
= Module alimentation 24 V isolée BMX CPS 2010,
= Module alimentation 24...48 V isolées BMX CPS 3020,
= Module alimentation 125 V BMX CPS 3540T (température de fonctionnement
étendue -25° a +70°C),
v Deux modules alimentation pour réseau a courant alternatif :
= Module alimentation 100...240 V, 20 W BMX CPS 2000.
= Module alimentation 100...240 V, 36 W BMX CPS 3500.

- T —
| v

- —2

* 8 -

4

Fig I1. 2: Module alimentation BMX CPS.[7]

Les modules alimentation BMX CPS **** disposent :

1. Un bloc de visualisation comprenant :

e Unvoyant OK (vert), allumé si les tensions racks sont présentes et correctes,
e Un voyant 24 V (vert), allumé lorsque la tension capteur est preésente (uniquement
avec les modules alimentation courant alternatif BMX CPS2000/3500/3540T).

2. Un bouton-poussoir RESET a pointe de crayon provoquant une reprise a froid de

I’application.

20
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3. Un connecteur 2 contacts recevant un bornier débrochable (a vis a cage ou a ressort) pour le

raccordement du relais alarme.

4. Un connecteur 5 contacts recevant un bornier débrochable (a vis a cage ou a ressort) pour le

raccordement :

e Du réseau d’alimentation ou , De la terre de protection,
e De la tension 24 V dédiée a I’alimentation des capteurs d’entrées (uniquement

e avec modules alimentation courant alternatif BMX CPS 2000/3500/3540T).

11.2.2. Présentation des Processeurs Modicon M340

Chaque station automate est muni d'un processeur BMX P34, choisi en fonction de la
puissance de traitement, soit le nombre d'entrées/sorties, la capacité mémoire et les ports de

communication.
Les modules processeurs BMXP34 sont de deux types:

e . modules processeurs de type Standard,

e . modules processeurs de type Performance.
Ces 2 types de processeurs se différencient essentiellement par:

e . leur nombre d’entrées / sorties (512 ou 1024 E/ S),
e . leur capacité mémoire (2 048 ou 4 096 Ko),

e . le type de ports de communication intégrés a chaque modele.

-

Fig I1. 3: Processeur BMX P34 2020.[8]
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Processeur BMX P34 2020: un connecteur RJ45 pour la liaison série Modbus ou liaison en
mode caractere (RS 232C / RS 485, 2 fils, non isolé).

11.2.2. Présentation des modules d'entrées/sorties

La gamme Modicon M340 est composée de modules d'entrées/sorties TOR et analogiques.

1. Entrées/sorties TOR : Une large gamme de modules d'entrées/sorties TOR permet de
s'adapter aux mieux aux besoins. Ces modules se différencient par les caractéristiques

suivantes Tableau 11.1 :

Caractéristiques Diescription

Modulante 8 voles 16 voles 32 voles 64 voies

Modules avec entrées a courant contima (24 Vec et 48 Vo)
Modules avec entrées a courant alternatif (24V ey, 48V o4 et 120V c4)

Modules avec sorties a relais

Type d'entrées

Modules aver sorties statiques a courant continu
Type de sorties | 24V oo/ 01A-05A-3A)

Modules aver sorties statiques a courant altermatif
(24 Vica/ 240V 4/ 3 A)

Bomiers 20 points

Type de Connecteurs de type 40 points permettant le raccordement
connectigus aux capteurs et aux pré-actionneurs par Uintermédiaire du
systéme de pré ciblage TELEFAST 2

Tab Il. 1: Caractéristique d'entrées/sorties TOR.[8]

Fig 1. 4:Module e/s TOR avec cennecteurs 40 points-avec bornier 20points
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2. Entrées/sorties analogiques : Une large gamme de modules d'entrées/sorties analogiques
permet de s'adapter aux mieux a vos besoins. Ces modules se différencient par les

caractéristiques suivantes :

Caractéristigues Description

hodularite 2 voles 4 voles

Tension/courant

Performances et gammes de signaux proposeés | Thermocouple

Thermiosonde

) Bormiers 20 points
Type de connectigue

Connecteurs de type 40 points

Tab I1. 2: Caractéristique d'entrées/sorties analogique.[8]
Présentation des racks

Les racks sont disponibles en plusieurs tailles. La liste ci-dessous indique le nombre

d'emplacements disponibles pour I'UC et les modules pour chague référence de rack :

e 4 emplacements : BMXXBP0400(H) ou BMEXBP0400(H) ;
e 6 emplacements : BMXXBP0600(H) ;

e 8 emplacements : BMXXBP0800(H) ou BMEXBPO0800(H) ;
e 12 emplacements : BMXXBP1200(H) ou BMEXBP1200(H).

Racks avec alimentations redondantes :

e 6 emplacements : BMEXBP0602(H) ;
e 10 emplacements : BMEXBP1002(H).

Fig I1. 5:Rack BMXXPB0400.

Chague rack inclut un emplacement supplémentaire réservé au module d'alimentation et un

emplacement sur la droite réservé au module d'extension de rack BMXXBE1000.
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11.2.3. Présentation de la communication

Les automates de la gamme Modicon M340 peuvent étre utilisés avec différents modes de

communication soit USB, Série, Ethernet, CAN open et AS-Interface

11.3. Présentation générale des réseaux d'automates

11.3.1. Protocole Modbus

Le protocole Modbus est un protocole créant une structure hiérarchisée (un maitre et

plusieurs esclaves). Le maitre gere I'ensemble des échanges selon deux types de dialogues :

e le maitre échange avec I'esclave et attend la réponse,

e le maitre échange avec I'ensemble des esclaves sans attendre de réponse (diffusion
générale).

B %]y
1
]
[l

o
o]
3
—h
(o]
c
-1
D
=
<
=
=
<
o
O
o]
5
=
[0%)
Ny
o
3
DO
=
-
L0]

Configuration Modicon M340
esclave

Configuration Modicon M340
esclave

Fig I1. 6:Protocole modbus.

11.3.2.Réseau Ethernet

La communication Ethernet vise essentiellement les applications de :

e coordination entre automates programmables,

e supervision locale ou centralisée,
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e communication avec l'informatique de gestion de production,

e communication avec les entrées/sorties distantes.

La communication Ethernet supporte également, en fonction agent, la gestion du standard de

supervision réeseau SNMP.

Configuration Modicon M340

Serveur - : T T
7 Jalt
S = N S . S
Configuration Modicon M340 Configuration Modicon M340

Fig Il. 7:Réseau Ethernet.
Bus de terrain CAN open

Une architecture CAN open comprend :

e un maitre du bus,

e des équipements esclaves appelés aussi noeuds.

Le bus fonctionne selon un mode d'échange point a point. A tout moment, chaque équipement
peut envoyer une requéte sur le bus et les équipements concernés répondent. La priorité des

requétes circulant sur le bus est déterminée par un identifiant au niveau de chaque message.
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Configuration Modicon M340

ST S 11 Y. - O 11 SN -« SN .1

]
= @

Terminaison de ligne

/

llot d'entréesfsorties STB LEXIUM 05 Contréleur ATV 31
XPS MC 16

Fig 1. 8:Architecture de bus de terrain CAN open

11.4. Conclusion
Dans ce chapitre on a présenté 1’automate programmable industriel Modicon M340 et ces

différentes modules processeur, module entrées et sorties, modules de communication,

modules d’alimentation .
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Chapitre 111

Logiciel UNITY PRO

I11.1. Introduction

UNITY-PRO est le nouvel atelier logiciel de
SCHNEIDER ELECTRIC pour la programmation de ses

Pro cohabite avec Unity sur la gamme des

automates Premium, il est toutefois

automates. Alors que ce type de logiciel permettait possible de faire migrer certains

uniquement jusqu'a present d'exporter une partie de ses
données vers des fichiers (exploités dans TOPKAPI par
des fonctions d'import et plus récemment de facon
dynamique par SOFTLINK), UNITY-Pro offre un acceés
bidirectionnel a la quasi-totalité des informations, qui
peuvent étre écrites aussi bien que lues par des logiciels

tiers.

Unity Pro permet de programmer les automates Modicon
M340, Premium, Atrium, Quantum. Actuellement PL7-

processeurs utilisant PL7-Pro vers des

processeurs Unity par une mise a jour du

systeme d’exploitation.

111.2. Méthodologie de création d'une Application Unity Pro

Definition des Options du projet

$

materielle

Definition de la confizuration

!

Definition des voes fonctonnelles

J

vanables et

vanables et

mstances

nstances

Creanon de é Definition des variables antomate Creanon de

L

Langages LD /FBD /ST/IL

Creation du programme

Langage SFC

PROGRAMMATION /— *

Definition du

cm‘\

Defmiton
des actions

C—-

!

Definition des tables d"animation

!

Choix

@ Simulatear ! antomate

S

Genération et transfert vers le dmulatear | - | Definition adresse de I'adresse antomate

s

Geneération et transfert

Fig I11. 1:Méthodologie de création d'une applecation unity pro.[9]
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11.2.1.Lancement de Unity Pro

nity Pro M

Fig I11. 2:Lancement de Unity pro.

11.2.2. Création d’une nouvelle application :

La création d’une application permet de choisir processeur qui lui est associé.

1. Sélectionner le mode

2. Sélectionner I'onglet « simulateur ».

« Nouveau ».

3. Sélectionner la gamme
d’automate utilisée

« Modicon M340 »
| V540708 mn | Descroten
1 Modoon W34 & ! ) e
. BM<PIA 1000 L @10 TPU4010 Moctns
T BMA P 1000 0200 CFU 3010 Macbe
CFU 32020 Mackvn z z
B¢ 724 2000 WO CFU 3020 Mockes 4. Sel“umfnﬂ le type de processeur.
| BMCPI 010 T LFU 340-20 Modbrs CAtdocen Dans le cas d’un achat en cours choisir
T BRI 1010 [0 CPU30.20 Modbn Ctdoen s levd
T BMe P 0102 [TTm10 CFU 340 20 Machus Ctdocon2 la version la plus éleveée. =
DM P34 2000 TR0 TFU %020 Mackis Chhemet
n BhX 14 2000 | em CFU 340 20 Waches Etnereet e S
B 18 G0 | MW CFUBS0 Madbs Eemet
| B 00 | @O0 CPU3A020 Eemmet CANcpen
© BhcPa 2030 | 0100 CFU 3020 Etwmet CANcpen
MO IS 0 | mio CFU 360-70 £ Swmel CAN cpand
M4 FHIA 0. [ 0210 | Mode perphee cou €45 o
H Preeim
Oy b prcyet
I Fchor do saramdies [ v o » I
=

Fig I11. 3:Création d'une nouvelle application.

La création terminée, sauvegarder ’application (Ne pas sauvegarder sous Unity Pro, car en cas de

réinstallation du logiciel Unity Pro, I’application est perdue).
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111.3. Configuration matérielle

111.3.1. Description de 1’automate Modicon M340:

Configuration mono rack Configuration multi rack
Al Bac de base (N°0) .~ Alimentation
' 2 Modules extensions
Cordon bus X
Termunaisons de haison

Wt -
L . .

Bac d’extension (N°1)
2 racks maxi pour un
processeur BNIX P34 1000

Fig I11. 4:Description de I'automate Modicon M340.

111.3.2. Choix ET implantation des modules:

Exemple d’implantation avec un rack de type BMX XBP 0400 (emplacement 4 modules)

Fig I11. 5: Implantation avec UN rack de type BMXXBP0400.
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Régle d’implantation

Repere de I’emplacement

Type de module systématiquement implanté

CPS Alimentation

00 Processeur BMX P34 xxxx

01a11 Modules d’entrées / sorties et modules de métiers
XBE Module d’extension

Tab I11. 1:La régle d'implantation.

Selon le type de rack, le tableau ci-dessous décrit les numéros d’emplacement auxquels les modules

d’entrées / sorties et les modules de métiers peuvent étre connectés.

Rack Repéres des emplacements des modules
BMX XBP 0400 01-03
BMX XBP 0600 01-05
BMX XBP 0800 01-07
BMX XBP 1200 01-11

Tab I11. 2: Les numéros d'emplacement auxquels les modules d’e/s ET les module de métiers

peuvent étre connecté.
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111.3.3.Saisie de la configuration matérielle:

111.3.3.1. Configuration du type de BAC

ORMATION. POSTE MAROUAGE RAGEMENT?
1. Sélectionner
« Configuration »

D Unity Pre M . F

Lo aADB %% BR YL ®el|sem

2. Sélectionner« Bus automate » 3. Double clic sur le bac

| [emxPaa1000 01.00 ~] \

0D

R A Remplacer un équipement
p:

=8

= 10R) [Résence [ Oescrpton 4. Sélectionner le type
= Station IE/S locale Modicon M340 | ubac

| BMX¥BP 0800 | RACK 8 POSITIONS
BMXBP 1200 RACK. 12 POSITIONS

Fig I11. 6:Configuration du type de bac.

111.3.3.2. Configuration des cartes d’entrées / sorties ET de métiers

e |Bi@ oo U LR F B & (@M sl ||| IS YT B | (BB
W Choisir I’'emplacement du mod.ul(h
Vue structurele
3, Projet ~

e j Commasication 2. Double clic a I"emplacement a
= S prooremme choisi &

Fig I11. 7: Configuration des cartes d'e/s ET de métiers.
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o, Peajet ~ Bus | [ere<F3t1000 o100 -
=, Configeration
7 A3, 015w skonste
wds Types dosndes dérives = S .
4, Tyoes FB d&ivis 5. Valider
5 4, Varicbles et instances F8
B, Varisties Sverkores
80, Vaisbles détirtes
8, vaisbles dérirtes EJS
B, Irctorces FB Sdnnerkaie
B, Irctarces FB deive 4
), Mewvenent
: a
<
Pray o > T Lerevsies
. 3. Sélectionner le type de famille |
_1 1 - . -
Atiterce I (Alimentation. analogique, T n
| T Swaton dESS bosie Nodoon M340 & -
|~ 8 ana comptage. rack. communication,
T Conrarcdon TOR). et
T Conpags
* o MWouvaen! e s RO
= TOR 4. Sélectionner la référence du
BSC< DA 1812 16 E numn gl 24 LCA2A WEE module 3 implanter.
| BN DAl T80 D18 48V
‘] 3 . BN DAl 1804 | D618 100w 120Vae
— BN DAD 1805 16 S nun biac
=neg |
;'il_\; | BN DDIEDS Dng 18 48Vde Sk
ll,y_ | BNCC DD 200 Dhg 33 24Vde Sk
— | EACC DD BAIDK. g B4 24 Ve Sk
q BNCCDDM TE022 Dho 81 24 Ve 80 Scurce Tr
1 BACCDDM TEIES Cbsa 28 Vde 8] Aulage s TrL D

En fin de saisie de la configuration mateérielle, sauvegarder.

Fig 1118.La configuration matérielle sauvegader.

I11.4.Déclaration des variables

N°® du rack

Type de Module (sorties)

\ |
\\

' N emplacement 0/6Q0 4.1
'S

module (04)

l“ /; N°® de 1a voie T
.~ Module d"entrées
Voie 8

v
£610.3.8 |

Rack 1 (extension N°1)

Module de sorties
Voie 10

»26Q1.0.10 |

Fig I11. 9: Déclaration des variables.[11]
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I11.4.1 Edition des adresses symboliques des entrées / sorties

Servwes Ouh Gawrstun Adonets Meesupent Fasie Ads

LeE QD a2 M A0 J ODE VYLD O 50O TR

Sélecnonner « Objets d'E’ST
DIg 1% 24 wde Sev,
e S 7. SSectionnerl adre:sej—
B e
g waes Crlatmueiais FEIS Nom
Frvmepornem: (Mot yro Y] kol L.
$ o 2 Eioom taaz = ] 1 01
! =
$~3 Saizr le symbole Crbes I YR
¥ Vs . . —— 9 a4
L o I g SO0 DO N BT R
R, Typas 78 dletvic 9. Saisrun gq ;?
4, Variables ot metances o ET L
B, Vb At ares °°m::t°'“ ala ™ s 6015
@, Vb dives symbolization n'est - r 59730
B, vorctles dovess £ pas sxphicita e (’: M T D T 0 cbicenen 1o 2’):«:-')
B, retonces FBekmentars ; s Sa13
&, retooces PRk ne e FTYRE)
Lrnnm:m Puwreoe I o™ a0l sowr 0114
i’.,.._,,., 5. Sélectionner le type de gonvatéa | SSan) SNNOR s 2
~&, Tades module d’entrées (%I) - R s (o0 [ T mowm
N P = - > :
o Do ou de sorties (%Q) LRl el el % . Valider en cliquant
b Mos sioa -
53, Secbons il | sur « Creer ».

. Sila saisie du
module n'est pas
finie. reprendre au

-‘"g’:'\'::, 6. Double clic J‘r" fr S atte |

Fig I11. 10: Edition des adresses symbolique des e/s.

111.4.2.Fin de saisie des adresses symboles d’un module.

Fin de saisie des adresses symboles d’un module.

2: Fermer la fenétre.
1. Déplacer la fenétr
si besoin.
Afchoge  Servoes Outls  GRoseston  Adomats  Mse s port Fetdtes
- gloa | 2learmidiy e A “#Hwma Ve ma =M ¢
Durele
I ~ B 24 Ve Sk
e ation
& 0 Bus mpomate SXODIIE02 | 1 Oeecrp ™ Obpets
R, 0: teeze 00 Vou 0 8 a “B|
) (P) 1 B0 OS5 2000 Vose 8 e 2
o O£ 8K 1000 BF 1 3010 Et:
o 1508008 1602 Lttt e
.vz B DO 16022 T ] E) 00 [13
,,: r | i 313
s Commenine [ : :3
‘ypes donndes Sbivés 7 0 E
ypes FB dérivés
‘artablos et leatances 1 e ; nug X m‘(
B Varisties smectares hines I~ e L ETEE [1Z
L:-mm::m Conbegas o Mav ™ wol™ wr Sowonconersve || 11 JU0TID (1
kwnmnm o X . i
B, Betances 8 déend o U )| :: 32 :;
Sonrvernent P I s~ ol saw 1% |50 34
ormemrac atson Commante I~ saavl™ wv0l™ sow 16__juo 123
@1 ncars Pw v Fwo M vom
&, st Fsal sovi™ w0l sor
2, sectors Mo b
(L, Sectors S
2, Cvbcnmares meadlod ond

Fig I11. 11: Fin de saise des adresses symboles d'un module.
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I11.5._Principe d’adressage Ou de localisation des variables

Adresse d’une Variable

% Zone Type Localisation physique
I

Symhole M (mémoire) BOOL (bit sans trait.)Registre CPU Module
imposé parla § (systéme) EBOOL (bit avec trait.) i —
norme K (comstante) WORD (Mot) . '!

IECII3-3 1 (entrée) R.MM.V

Q (sortie) Position R:N°do Rack
dans MM : emplacement du module
le registre Voie : N° de la voie

Fig I11. 12: Le principe d'adressage ou de localisation des variables.

Exemples

%MW100 : M (zone mémoire),W (type WORD), 100 (position dans le registre)
%M21 : M (zone mémoire), (type EBOOL),21 (position dans le registre).

%S0 : S (zone systeme), (type BOOL), O (position dans le registre)

%Ix 0.1.15 : %I (Zone entrée), x (type EBOOL), RackO, module 1, voie N° 15 Nota, pour le type
EBOOL, le préfixe x est facultatif (ex %10.1.15)

Edition des adresses symboliques des mots internes « Editeur de données » non actif
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I11.5.1. Edition des adresses symboligues des mots constants.

111.5.1.1. internes « Editeur de données » non actif

B Uinity Pro M FORWATION POSTE MUACUIKGE FAGERINT®
Futer  Edton Afchage Servioss Oubh Gindrshon  Bubomabs  Plie bupont  Fendire A
s

AFEES @ F

3. Filtre : sélectionner

@« EDT w et « DDT =
Praget - Vasiabins | Types DOT | Mlosa forcion | Types OF |
- iy Eonligurabion Tibe v
-J’&:,l: — VS| well (= = ) —
B ‘,nn'mmmm = = T T T. Saizir un
PHIF) 1 B PS5 2000 . .
=B 0s 0P 1500 3 Lot Laan commentaire =i la
o, Serisbor o
hfwm .Iu;- & peeence_en | EEOOL 1.0 S%’ﬂbﬂhﬂaﬂcﬂ_ .
| R - n’est pas explicite.
i3
%
L

0. Saizir I'adresse « WAMWI100 »
5. Saisir le type « INT nj

L 4. Saisir Iadresse symbulﬂl

2. Double clic sur Ionglet «
Variables éléementaires »

. Selectionner I'onglet
« Variahles et instances FB ».

2. A l'aide du curseur,
choisir le type désire.

Saisie du type de la variable.

__‘_, Editeur de données

Cliquer dans le champ de
sélection. Vatisbles | Types DDT | Blocs fo

Types DFE |
Filtre

Adesse v | Vb
& cl1_compteur... was] MW100

W kdade e = alplgl] B4 4

Penser réguliérement a sauvegarder
Choix effectué, cliquet
hors du champ « Type »

Fig I11. 13: Editeur de données (non-actif).

111.5.1.2. « Editeur de données » actif.

Edition des adresses symboliques d’un bit interne.
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dEEE R P oo

g vains

8 Unity Pro I FORMATION POSTE IAROUAGE RAGININT®

4, Saisirun k
commentaire st la
sytmbolisation

1'est pas explicite.

«EDT»et«DDT »

oo L0lRur o donades

aJ'm
< Codepration
< N 0: b adony
o 0o on
P,tvmmnm
M
9, Wbt
| R
LTI
lv’
lv‘
|‘95
L Tyoes dormées dértvés
JyTypes 10 il
o Vorkables et stances 18
B, Vs dneclares
0, Vst tes
B, Vvt i
), e 9 Mewrtane
), Votwees P i
_J, Mosvenent
1y Communkation
. wmm
4 (g, low
g

Vst 1o 001 | Bt V0

™ 18

© Node s EEOOL  W01)

O owwcen RO W10
.

St du mods o

3, Saisir ['adresse « %M
). Saisirletype « EBOOL »

1. Saisr ['adresse symbole

Fig I11. 14: Editeur de donnés (actif).
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111.5.1.3. Edition des adresses symbolique des mots constants et d'un bit systéme

Idition des adresses symboliques des mots constants.

B Unity Pro M : FORMATION POSTE MARQUAGE RAGIMINT®
fchr [dton A¥chage Servioms Ot Glodration  Atomate Mo suport  Pendtre  Ade

AFES R oo v AT 0 L 9N B

5. Saisirun
commentaire si la
symbolisation

n’est pas explicite.

Filtre : sélectionner
«EDT » et « DDT »

P e srucnaete

e L8llewr de donntes
4, Projet ~ V-r:n|!moor|emm|rmm|
=1, Configuration .
S R 0 B wtomate VS| telT Ve
= IR, 01 evame 0600
R, (7) () : 10 CP$ 2000 - Meve > | Vaoa
g . EBO0L M1
o, Sergbort
1L 800 0L 1600 © povence on  EROOL 2010
B DOM 16022 =

Toe =

4. Saisir la valeur (ex : 4)

3. Saisir I'adresse « %KWO0 »
2. Saisir le type « INT »

_J, Types 1B dérivés
(o, Yarkables et istances 10
O, Virishies démentares
@, Voriskies dinnies
B, Vorisbies déenvdes £/S
@, r2arves 18 Sdmartare
@), Vetorces FE ddeivé
dy Mowvement
¢ Communication
i, Progranne
= Tkt
- 1“
oy Axtiors

1. Saisir Iadresse symbole |

Ydition des adresses symboliques d’un bit systeme.

B Unity Pro M TORMATION POSTE _MARQUAGE RAGIMINT®
Pehar [dton Achagn Servioss Outh Glodestion  Adtomabe Mo ayport  Pendtre  Ade
AFEHSE BB oo v A0 L 9N B

Filtre : sélectionner 4. Seisirun

commentaire si la
symbolisation n’est

Py e structrete

& ot = Vasablet | Tyms DOT | Bloce loeetion | Types OFE |
= Jr_"""‘““‘ Five -
- g,iuuuwo TS| reT
: 0 : 64 Y89 0600
() (P : 604 CP3 2000 o
o 01 8P 1000
o, Sarigbon E800L 2011 Sekbcton du mode s0
gulwwlw 0L 9010
o 27580 00M 16022
3
V‘

e L ditewr de donndes

!
|

fed
;_;,lmdu:mm
L, Types 1B ddrivés
", Yarkables et iatances I8
O, Vorisbins ddmantares
@, voriabies dirivien
B, Varisbies dérivdes £/5
B, retarces 1S Samactare
@, Vrerarces P dbeive
4, Mowvement
vy Communication
- A, Programene
=, tickes
&, st
dy actiors

Fig I11. 15: Edition des adresses symbolique des mots constants et d*un bit systéme.
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/%%'L‘a %51{

Symbole Bit systé Adresse du bit systéme

S0 C————— Reprise i froid (reprise secteur avec perte de données)
%051 t————"—= Reprise i chaud (reprise secteur sans perte de données) .

%050 et %051 sont mis a 1 par U'utilisateur (Set par programme) ou par le systéme, remis a zéro
par le systeme (Reset) aprés un tour de scrutation.

111.6. Méthodologie de Saisie du GRAFCET

1. Choisir I'élément dans 1a | —
palsite- 2. Réaliser I'ossature du
Grafcet

MoaF o o | sasnn

Navigateur du projet x|
TR vue structurele I 1
B 2: BMX0OM 16022 ~
fiv3 1
FRVE
SRV
2, Types données dérivés

[_J, Types FB dérivés 2

- — -
= {3, Variables et instances FB . : (5. Créerlaoules
@, Variables élémentaires SR PR ¢ 2 e sections d action

-.’ v:ms g:::” 3 (variables internes)
o ¥ S des EfS

%, Instances FB éémentaire . : %
&, instances FB dérivé SN | SRR R

L™
6. 1, Communication

- ‘M, Programme
=4, Taches

= ), Transitions

*10_X11 i ‘ :
X11_X12 .
= %12_X10 i : : .

Fig I11. 16: La méthodologie de saisie du GRAFCET.
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[11.6.1.Création d'une transition

Création d'une transition

X10

1.

x10_x11

Double clic «gauche »

2. Sélectionner« section TRANSITION »

X111 S
Propriétés des trz
X11_X4 % I
[ Inversy’ &fndetlansmn - —
B Editer le nom de la transition |
Type/sé condition de transition
X12
xaz_x1p
——
v | e |
\\’4. Valider l
Fig I11. 17: Création d'une transition.
111.6.2.Programmation d’une transition
AP OO RPRDPD | — | o B DL KSR G & e
WP oL e
= 3
-8 =1 $1: 5% a1 mps_ P press... oy F_Charg... 20 0_mary... '®_gvaciation_page x00_x11
4 % J—E—l —T—T—  rrrm L s P —— |
=Ry . Choisir I'élément dans G o N ' o £
1’: 1a palette. =3} W
©  Voriaties dmertores 4 2. Déplacer la bobine
@ Varisbles dézivées
B Varisbles dévivées EfS 5|
B Instances FB &émentaire &
B trstances FB dérivé == 4. Placer I’'élément sur la
j m’:m 7 grille de saisie et
amme 4 clecti 1a yari
_Lp—.:,;m _B. sélectionner 1a yariable .
- N, MAST 9
-" Prefmnare 10 5. Répéter I'opération N°3
= B, Grafcet_de_peoduction —
E__ﬂ’, x;mm . Double clic « gauche D
) Actiors
), Transtions "
X10_%1 13
o), x11_x12 ==

ouU

Fig I11. 18: La programmation de transition.
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[

19 o tretoe TR T T T .
e T 0: ez 060 A > ml 1. Sélectionner la transition
I Types données dérvéss 1
] Types FB dérivés
T S BN I . Reprendre la procédure ci-
©  Varisbles dldmantares X10.X d X o
@ Vorisbles dérivées 2 5 : dessus (a partir du N°2)
B Voriabies dhrvées €5 Couper
& Irstances FB Sbmentare ol / B Copuer [
;bmnm . clic «droit » iy | Bk oy
* ), Communication - mﬁ 3. clic « gauche » }tmq
s s il I8 e o Qe
-J"J,MS‘ 4 KR Q0 Intikser b tabe daniation Qe
<3, Sectors &8 intskeer e rowvele table danimation i ShR4T
Preiminare — {
- %Gdca_deyomm L
), chat 3 M2 1 Progrtés des dorndes CkEntrée
) Macros ron ukiksées -
o Adtions —
= Q) Transtions xiaxgpy  Ddnelbvees !
1), %10_x11 6 J Forcer la valewr ’
ug), X112
L8], X13_%14 =i , .
xnz 13 =t B Propriftés R AEntrée

Fig I11. 19: 2éme Méthode pour programmer la transition.

111.6.2. Configuration des paramétres d’une étape GRAFCET

Cette configuration n’est utile que si ’on désire faire le traitement des défauts.

I I I I
— l ! 1. Sélectionner I'étape
[ _x12__X1 i, (clic gauche)

2. Sélectionner le mode |
« Général»

Général | Actions | Commentaie |
Nom d'étape [i

Temps de conlible et retaed

" Vaisble SFCSTEP_TIMES®

Bl Maamom  [THES

3. Sélectionner
« Valeur littérale»

4. Saisir le temps maxi d’activation de I’étape (alarme) |

l z. Saisir le temps mini d’activation de 1'étape (alarme)

[::]ua.m THS

Retad  |TH200MS f-smk le temps mini de maintien @ « 1 » de I’étape l

Fig I11. 20: Configuration des paramétres d'une étape GRAFCET.
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111.6.3.Création d’une section d’action

1. Sélectionner I'étape (clic gauchei |

Teos Action 5. Saisir le nom de la section d*action (ex :
Qualticatt & 5 " Vaisble 'S X13_N ou X13_P1 ou autre)
——— S — e s
m
=]
X%

Tab’ -
ters C st ol
— (o ? =
des .. _l
s ¢ Editor ba section dackon |
N oK vk | ppplant | M{ 8. Sélectionner le mode de

7. Valider -

Fig I11. 21: Creation d'une section d'action.

111.6.4.Programmation d'une section d'action

Programmation d’'une section action

5. Choisir I'élément dans la palette. I
Wa palette « commentaire » I

7 )
HFA P OO ORPRWUT — | .o BB® 2 0L XK &

Ve strcturcte Llnwlzls sl sl sl z]e]s | n]n
— .

oreraTe
{ S compd st = t_compn il pame ].

4. Placer I'élément sur le grill
de saisie et saisir le
Commentaire

B Variables déetvées E/S
@ Irctances FB démertare
@ Instances FB dérive

g
%
i
i
SOONONE

6. Placer I’élément sur la grille
=), communication [ 1. Sélectionner «Actions » de saisie et sélectionner la
3, Programme variable ou saisir

e *3:::\5' J I"instruction.
S &5, Sections 2. Double clic sur la
P section désirée
- 7 de_production ¥

Fig I11. 32: Programmation d'une section action.
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111.7. Vérification du programme par simulation

@cﬁoﬂa « Connexion automate » I

Fhe  Udtion  Affichege Services Outls Géolaton: Aidomate Mes suport Fendtie  Akle

(5w [ 8] (285 E[8[a ][5 su/sAuG [Ra G e s oR]

Transfert du programme dans I'automate virtuel

Sélectionner « Transfert PC vers
automate »

) Types F dérivés
=y Variables et instances 8
© Vorisbles émentares
@ Vribles b
B Variables d
@ Intrces B
8 Instances FB
] Mouvement
[ gw : A
=] amme
=&y Tiches : Verskn: 6
8 H@gﬂ Deviee gindetion: [030/2071 180600 Deirogindatorx |
g ictic sur « Transférers |
il [ Evéouton de Favtomate aprés le anifedt
== I s —

Fig I11. 43: Transfert du programme dans I'automate virtuel.

111.7.1. Mise en service

e

4. Valider la tiche « Run » |

v manB | [mE 0o e |

Fig I11. 54: Mise en service.
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11.7.2.

Création d'une table d'animation

Creéation d'une table d animation

e 1 ™ouvement
.__‘:,:.

Sélectionner

o] 2] 1y¥pes donnees deriyes 1 1
e 1 Types FB déri -
|5 s ~£3) Wariables et il

Mouvelle table d'animation

s @ Variables &
I @ variables d
b B variables d
e i Instances |
ERETA B Instances |

--------- ] Communicati
£3 Programme

Ajouter un réperkoire utilisateur ...

Ajouter lien hvpertexte | ..

-

L:
=t Touk déplover

i
S— -

o o 21 Evénemenl

1. Sélectionner « Tables d’animation »
(Clic droit)

Fig I11. 65: Création d'une table d'animation.

Nouvelle table d’animation

3. Saisir Je_«Nom» de la Table

Nom : ___———Madule fonctionnel :
|Table 1 — [<Auzure =]
Commentaire :

- Animation de chaine étendue-

Nombre de caractéres animés; (100 (plage : 20-300)

4. Valider

[ Table temporaire

Annuler l

Fig I11. 76: Sauvegardez la table d'animation.
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111.7.2.Simulation de I’application

&Sé)xﬁmnulemodedmer»

=]

Forcerda l s

3. Selecticmner 1 vanable ;J
forcer

Fig I11. 8: Simulation de I'application.

1. Saisir les vanablss a
visualseer ou & Rorcer

111.8. Transfert du programme Dans L’automate

N N mE MW M OUR Ghon Adunis Ve it Fedoe K

AFEHS Bir o L PAR0 S @ M eNDE
b Q@+ D"y S5O0

1. Selectionner le mods

o Standard »

T e tiatinte 2 E/ H . I : ]
- 3 1 0us autorece A 'ahdu' ﬁche
u?nuﬁum 8 é I’E ¥ W
v derrvés

% '_',‘ mummn 4. Décharger le projet (transfest PC vers

: P S I sulomnste)
sablos il ——
= mnu-:‘n-- — v of [‘. Réatiser J2 mize au point do
B Volmon s St i projet
) Marveverd 8 - Z S

- o Eerssnawi i

= W T
=gy Tt

= oy maT 9
v e
Prgbirary et
Gt On prodaion
B o 10
o M e ok
. H ‘h\l j— 1
#--'n_h)ﬂ- A Ej
o) Sewm W . )
O Cwees —
L3 frvereneves TPUR d o b
3 Ovwvenwces (1 " -
a gm:u-u- K1 EE—

Fig I11. 9: Transfert du programme dans I'automate
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111.9. Conclusion

Le logiciel Unity Pro est I'environnement logiciel de programmation le plus abouti et le plus
puissant que Modicon ait jamais développé pour ses automates programmables. Le logiciel Unity Pro
permet a l'utilisateur de programmer, surveiller, dépanner et documenter les systéemes de contréleurs

programmables Modicon Quantum, M340, M580, Momentum, Atrium et Premium.
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Chapitre 1V Automatisation de Robot Pneumatique

1V.1 Introduction

Dans ce chapitre nous présentons le cahier des charges de notre projet PTP ROBOT
PNEUMATIQUE TRAINER et les étapes de programmation de notre systeme par le logiciel de

programmation Unity pro et la simulation du programme.

Pour faire une rénovation on a proposé utilisation de 1’automate programmable de Type Schneider

M340 a la place de I’automate Siemens S7-1200
1VV.2. Etapes de développement du systéme proposeé

La Fig IV.1 donne I’organigramme du développement de notre systéme, qui consiste
a la création du projet, les configurations matérielles, 1’écriture du programme .

Description du systeme

-

Traduction du cahier de charge

en Grafcet

~S =

Configuration de Matériel

JL

Création du projet dans

Unity pro

S

Ecriture de programme en
Ladder

Chargement du programme
Aanc 17 APT
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1VV.3. Description du systeme

IV.3.1. Cahier des charges

Le systéme représente une chaine fonctionnelle automatisé qui s’occupe de Distribution, Triage et

transfert de piéce, dans sa loge dans un magasin déplacable.

Le cycle de fonctionnement est réalisé sur trois chaines :

1. Distribution des piéces

*

+*

*

Le cycle commence des que Le capteur S1 indique la présence d'une piece dans le
magasin de distribution.

Un vérin distributeur pousse la piéce ver un tapis roulant (convoyeur), en se déplacent
horizontalement de la position B1 a la position B2.

ce dernier commence a rouler et amene la piece vers I’autre extrémité du tapis, le capteur

S2 la détecte.

2. Le Triage des pieces

+
+
*
*
+
+

Le vérin axe X du bras de la pince se déplace de la position B5 a la position B6.

Puis le vérin axe Z du bras, de la position B7 a la position B8 juste au-dessus de la Piece
la pince se ferme a la position B9 du vérin pour prendre la piece.

Le vérin axe Z recule a la position B7.

Le vérin axe X recule a la position B5.

Le vérin axe Z avance a la position B8, juste au-dessus du détecteur S2.

3. Le transfert de la piéce dans le magasin

Il'y a deux cas pour la piece :

= Si la piéce est une piéce réfléchissante S3

*

- F F F F o F

le magasin avance pour I’acquérir, le vérin du magasin avance de 1’état B10 ver 1’état
B11.

Le vérin axe Z recule a la position B7.

Le veérin rotatif tourne a la position B4.

Le vérin axe X a la position B6.

Le vérin axe Z avance a la position B8.

La pince relache la piece B9

Le veérin axe Z recule la position B7.

Le verin axe X recule la position B5.

Le vérin de magasin recule a la position B10 s’il est avancé.
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*

Le verin rotatif reprend sa position initiale a la position.

= Sila piéce n'est pas réfléchissante $3 :

F F F F FF

Le magazine reste dans sa position principale

Le vérin axe Z recule a la position B7.

Le vérin rotatif tourne a la position B4.

Le vérin axe X a la position B6.

Le vérin axe Z avance a la position B8.

La pince relache la piéce. B3

Le vérin axe Z recule la position B7.

Le vérin axe X recule la position B5.

Le vérin rotatif reprend sa position initiale a la position B3.

Le cycle peut recommencer.

1V.3.2. Description des entrées/sortie

1. Les entrées

Symbole | Adresse Désignation
Start %10.1.0 Bouton poussoir
S1| %I0.1.12 Capteur Optique : La présence de piéce dans le distributeur
S2 | %I0.1.13 | Capteur inductif : Le capteur S2 I’arrivé de piéce t a l'autre extrémité
du convoyeur.

S3| %I0.1.14 Capteur Optique : indique que la piece est réfléchissante.
Bl %I10.1.1 Capteur indique que Vérin distributeur reculé
B2 %I10.1.2 Capteur indique Vérin distributeur avancé
B3 %I10.1.3 Capteur indique que Vérin rotatif orienté vers le magazine.
B4 %I10.1.4 Capteur indique que Vérin rotatif orienté vers le convoyeur.
B5 %I10.1.5 Capteur indique que le vérin X est reculé.
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B6 %I10.1.6 Capteur indique le vérin X est avancé.
B7 %I10.1.7 Capteur indique que le vérin Z est reculé.
B8 %I10.1.8 Capteur indique le vérin Z est avance.
B9 %I10.1.9 Capteur indique que le vérin pince est fermé (Gripper).
B10| %I0.1.10 Capteur indique que Vérin magasin reculé
B11| %I0.1.11 Capteur indique que Vérin magasin avancé .
2. Les sorties
Symbole Adresse Désignation
DISCYL %Q0.2.0 Avance vérin de vérin distributeur
XAXIS %Q0.2.1 | Avance vérin X
ZAXIS %Q0.2.2 | Avance vérin Z
ROTARYCYL 9%Q0.2.3 | Rotation de Vérin rotatif
MAGCYL %Q0.2.4 Avance vérin de vérin magasin
GRIPPER %Q0.2.5 | Vérin pince se ferme
CONVOYEUR %Q0.2.6 Démarrage moteur convoyeur.
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IV.4.GRAFCET

Grafcet correspond au cahier des charges

——

- S1.B1.B4.B5.B7.B9.B1

1 DISCYL
-~ B2

2 | conv

-1 S2

3 L1 xaxis

-1+ B6

4 Lt X ZAXIS
=T~ B8

5 XAXI$ ZANAIS
-4 B9

6 XAXIS GRIPPER
-4 B7

7 GRIPPER

1 B5

8 L] GRIPPER/ZAXIS
T B8

9
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-1 S
MAG L] 10
- B11
MAG CYL/GRIPPER L1 11
-1 B
MAG ] 12
— B
XAXIS/GRIPER/MAG [ ] 13
NVl IDNTA
- B
ZAXIS/XAXIS/GRIPER/MAGCYL/ 14
ROT
-+ B
ZAXISIXAXISIROTAIMAG _] 15
Vi
. B9
XAXIS/IROTA/IMAG CYL L] 16
-+ B7
ROTA/MAG CYL | 17
=T B
MAG CYL 1 18
B

ZAXIS/GRIPPER

GRIPPER

GRIPPER/ROTA

ROTA/XAXIS/GRIPPER

RATA/GRIPPER/XAXIS/ZAX

ROTA/XAXIS

ROTA
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1VV.5. Configuration matériel

Une configuration matériel est nécessaire pour :

Les parametres ou les adresse préréglé d’un module.

Configurer les liaisons de communication.

Notre choix du matériel

>

>
>
>

Emplacement 0 :BMX P34 2020 : CPU 340-20 Modbus Ethernet.

Emplacement 1 :BMX DDI 1602 :Dig 16 | 24 VVdc Sink.

Emplacement 2 :BMX DRA 1605 : Dig 16 Q Relayas.

Emplacement 3 : BMX AMM 0600 : 2 E ANA. Tension/ courant 2 S ANA Tension/ courant.

La Fig suivante représente les modules de I’automate utilisé.

Unity Pro ¥L: PROJET 1 - [Bus automate] - 0 X
T Fichier Edition  Affichage Senvices Outils Génération Automate Miseaupoint Fenétre Aide - 8%
46 H B L gud piOBand il Bg ®
Ly 2
- Station d'E/S locale Mad %a e structurell Bus ’_D Bix P34 2020 0270 v
/- Alimentation
% Analogique —@/ Variables et instances FB A
- Commurication : &, Variables éiémentaires O
= Comptage @), Variables derivées
- Mouvement ), Variables de DOT déquipement
7 Rack 1., Variables dérivées Ef5
#- TOR &, Instances F3 élémentaire
ek, Instances B dérivé
u Mouvement
+u Communication o
'@J Programme
s
[ B, MasT
— @ Sections
%, projetil
Chart
¢ ) (3, Macros non utisées |
W[ 4A] ¥ [ Bus autom = V11| 0 s atomate g 0. o T2 <kt
x|
4 _
\GénérallonA Importer/exporter f\ Emeur utisateur )\ Evénement dhistorique FOT )\ Rechercher/Remplacer /
Prét LOCAL TCPIP:127.00. NON GENERE (

1.6 Création du programme

1VV.6.1. La Programmation par langage GRAFCET
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]

Xo

T

X1

X3

T4

x4
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n

KT

T8

Lt

X9

T10

10

X189

T

LA

T12

X1z

T12
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| . |
®132 - [ x2z2
T14 T24
| . |
K14 - xza
T18 T8
| . |
X15 24
T1E T2
| . |
X186 - [ xzs
T17 T27
| . |
X17 - | xze
Tig To8
| . |
X18 - | 27
T18 To8
|
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IV.6.2. Réseaux des transitions et des étapes et des action

Les figures suivantes représentent les réseaux des transitions

Unity Pro XL : PROJET 1 - [T1 <Transition> : [MAST - projet01]]

jFichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Mise au point  Fenétre  Aide

56

25d colv|ear Blale s graBuaan | %w|m Be BED 7M|
EemE|Q- |
Catalogue matériel n Navigateur du projet n
L]
i Station d%/Slocale Mot %a Vue structurelle 1 | 2 | 3 | 4 | S | 6 | 7 | 8 | 9 | 10 | "
SR a, Transitions A 1
- i 51 B1 B4 BS B7 BY m
2 _{ | | ] || | || /1 {0
- [ [ [ [ [ [k v
- TOR 3
4
&
6
B v
L4 >
L4 >
M numl Bus autom v @Bus autommely Chart : [MA. .|MT1 <Transi1i..|
ﬁ I1| il Dl Pll\ Généraﬁun/( Importer/exporter }\ Emeur utilisateur }\ Evénement dhistorique FOT )\ Rechercher/Remplacer ['
Prét Mode Lecture/Ecriture [HM JLO[@18 TCPIP:127.00.1 NON GENERE Q INS
Unity Pro XL : PROJET 1 - [T2 <Transition> : [MAST - projet01]] - [}
M Fichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Mise aupoint Fenétre  Aide -8
AEHSE ooV #aBB & ¢ ospEIBAnAl ] m Be REM ?M
BAHAR M [OCOORPIBO|[ - | o BZ > Lo L4048 ‘
Catalogue matériel n Navigateur du projet n
~
=) Station d'E/S locale Mo %a Vue structurelle 1 | 2 | 3 | 4 | d | 6 | 7 | 6 | 9 | 10 | 11
=] a/Transihoﬂs - 1
B2 ' o
2 |1 {0y
— [ LS
@ TOR 3
4
D
6
| v
< >
< >
W4T » v Bus autom 9 @Bus amomatelyﬂ'lan:[l‘dﬁ.. |MT1 <Transﬂi..MT2 <Transrtio..|
AT AT V] Génération i, Imporer/exporter  J,  Emeurutiisater Evénement dhistorique FOT 1 Rechercher/R I
11 |
Prét Made Lecture/Ecriture [HM JRoIe1R TCPIP:127.0.0.1 NON GENERE Q INS  MAJ
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Unity Pro XL: PROJET 1 - [T3 <Transition> : [MAST - projet01]] - 0 X
M Fichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Miseau point  Fenétre  Aide - & X
BEES | cieloo v AP B & ouuEEOBuuAl %% |D2 VT @8 BBMD 2R
BHHARN OO RG0RO _ |, B> 0o L50 5 *Ha"—s"‘
Catalogue matériel H Mavigateur du projet H
"
&1 Stafion d E/5 locale Mo %a Vue structurelle 1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 | 7 | 8 | 9 | 10 | 1
- Alimertation
- Analogique ) 1
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-Comptage g2 T3
- Mouvement 2 } } { }
-Rack —
-TOR 3
4
5
6
| v
£ ¥
< >
4T ¥} Bus autom N @Busautomatelﬂ[)hart [MA...lMT] <Transiti |MT2<Transit\ MTS(Transitio..‘I

ﬁ I{I 1| }l Nl\ Génération A Imparter/exporter )\ Emeur utilisateur )\ Evénement dhistorique FOT }\ Rechercher/Remplacer [

Prét Mode Lecture/Ecriture [HM JEo[efR TCPIP:127.0.0.1 NON GEMERE Q INS MAJ
Unity Pro XL: PROJET 1 - [T4 <Transition> : [MAST - projet01]] - ] X
j Fichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Miseaupoint Fenétre Aide - 8 X
REEE = ieloo v QDD S s EEEBR AT ] 55 D200 (@8 RED 2R

BHFH RN OO0 RO |- 1 o[ BB > ke | LE8R 4|8 ‘
Catalogue matériel n Mavigateur du projet n
A
= Station dE/5 locale Mo %a Vue structurelle 1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 | 7 | 8 | 9 | 10 | 1
B @, Transitions A |
(] -
B T4
2 || {0
| [ v/
3
4
5
6
| v
< >
< >
HI P] I ’I N[\ Bus autom & :@ Bus automatelEChart : [Mﬁ...lﬂ'ﬁ <Transiti. |ﬂT2 <Transiti |MT3 <Transtti... ﬂTd <T|an5dio...|
#llil{l } [+ ]\ Génération 5 Imporer/exporter  f,  Emeurutiisastewr A Evénement dhistorique FDT 1 Rechercher/Remplacer  f
Prét Mode Lecture/Ecriture IHM [JRe[o:1R TCPIP:127.0.0.1 NON GEMERE Q INS  MAJ
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Unity Pro XL : PROJET 1 - [T <Transition> : [MAST - projet01]] - O X
jF\ch\er Edition Affichage Services Outils Génération Automate Mise aupoint Fenétre  Aide -8 X
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Chapitre IV Automatisation de Robot Pneumatique

1.7 .Vérification du programme par simulation

Une fois le programme gage Ladder est realisé, le logiciel Unity Pro permet de simuler le
programme grace a son simulateur intégré dans unity pro.
Les étapes de simulation :

e Compilation

e Chargement du programme dans 1’automate virtuel

e Mise en service

e (réation d’une table d’animation

e simulation du I’application

e Selectionner le mode forcer pour forcer les entrées

e Activation des étapes

Transfert du programme dans 1’automate

1. Sélectionner « Connexion automate » l
N\
O~ Rloo U 8 E & M aMADR e (HQ R | 68,
wm@B A
Navigateur du projet e

k
Tg vus structurete 2.  Sélectionner « Transfert PC vers |
T %G 01 Bus ctomate = automate »
) Types données dérivés
] Types FB dérivés
J Variables et instances F8
© Variables dlémentares

j Transférer le projet vers Fautomate

@ Instances FB dér]  Projet PC Projel autcmnats remplacé
] Mouvement
+ ) Communication Nom [Projet Nom {{peort ncanect) :
- y Programme
= 6y Tiches Vewon: (0012 Verson; | €
& MasT Desrsive ghnération: 030372011 18.06.00 Demidre pénérations |
= Ly Sectiond
Pr p v
c-‘ 3. Clic sur « Transférer»
2 [ Ewbouton de laulomate sprés le transtent
& Transléeer =i Arewder |
{2
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Unity Pro XL: PROJET 1% - [Chart : [MAST - projet01]] -
.Fichiel Edition Affichage Services Outils Génération Automate Miseau point Fenétre  Aide

2EEE Bi@loo (v LaBBa] s aEOBR Al ] BE0RQ (e o0& BED K|
NELEERS L 1

m |}

T Ve stucturele

Fig 1V.54. Mise en service

2
1ypes donnees derives ;/WJL

‘I'yp'es L der_ Nouvelle table d'anir@on
Yariables et i
Yariables
Yariables d
Yariables d
Instances
w3 Instances
------------- 1 Mouvement
(7] Communicati
£3 Programme
Taches

Bl

Coller

Supprimer tout

Détacher tout

Exporter
Importer I e

Rendre toutes les tables permanentes

Effacer les tables temporaires

Ouvrir la table des bits forcés

Ajouter un répertoire utilisateur ...
Ajouter lien hypertexte ...

Zoom arriere

Tout déplover

T : Tout contracter

1 CLIC DROIT |

Fig 1V.55. Création d’une table d’animation
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Nouvelle table d'animation 3 SAISIR LENOM

Wodule fonctionnel :

Commentaire :

[~ Animation de chaine étendue - —
Nombre de caractéres animés: |1 0o (plage : 20-300)

[ Table temporaire
0OK Annuler I

Inity Pro XL: PROJET 1 - [Table_1]
Fichier Edition Affichage 5Services Outils Génération Automate Mise au point  Fenétre  Aide

1ZHS B4 B|oa|L] @ | B /| me |
Sélectionner le mode

| | | | ‘ « Forcer»

igateur du projet n V4

A—— Modicaton || Wlear | v £ K &N B s HAH| |

Nom v Valeur e Commentaire

oL % Anmalation
EEN \ du forcaze
EBOON, & i
EBOOL \ Forcera
EBOOL % aln
........... EBOOL &
Saisir les variables EBOOL “§ Forcera
4 visualiser

ou a forcer

-------- EBOOL
ySélecﬁmer \ EBOOL

LaV I.l:lble EBOOL

forcer EBOOL

EBOOL

N 3 o | EBOOL
iy EBOOL
EBOOL
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Modification 1 kS @ 5 Eﬁ @ ‘ 2 ‘ 3 ‘ 4 ‘ 5 ‘ 6
Nom v Valewr Type *  Commentaire )
& B3 0 EBOOL o mu
& B2 0 EBOOL : :
ry i mol T I I DI
& B5 F1 EBOOL
& B6 0 EBOOL
& 87 F1 EBOOL
o B 0 mol T . R CIEIEE DR
& By 0 EBOOL Passer de la premiére étape i la
& B0 F EBOOL deuxiéme étape
& BN 0 EBOOL
& CONVOYEUR 0 EBOOL
& DISCYL 1 EBOOL
& GRIPPER 0 EBOOL
& MAGCYL 0 EBOOL
® ROTARYCTL 5 mol T I I DI
5 F1 EBOOL
& 52 0 EBOOL
¢ s3 0 EBOOL
ryT = EBOOL Cel
5 M
—
M j
e .

:] Unity Pro XL : PROJET 1 - [Chart : [MAST - projetl1]]
HFichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Miseau point  Fenétre

A(i : H Décharger le projet

aFHE B PEE DO & H pEOBawA )]]] me BRED ?W
hoE+o" Sk FOBE
Sélectionner le
- r mode "Connecter” ‘ ‘
?ﬂ Vue structurelle ’/ ‘ 1 ‘ 2 ‘ 3f3 ] | 6 T : :
i
- 7 f - U Tie T
-
Régénérer tout || Sélectionner
le projet . le mode
) =i R 33 i - "standard"
o/ J | .
117 T ‘5 ’
i [ }
[ S A A A Valider
35 6 i 7 S| la tache
R "Run"
36 Réaliser S L
la mise au piont
B du projet ) )
37 - |18 g
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1V .9. Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons présenté les différentes étapes pour 1’automatisation de notre
application le robot pneumatique : description du fonctionnement, Grafcet, programme en langage

Laddder et en fin la simulation
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Conclusion générale

Ce travail est consacré¢ a la commande d’un systéme didactique (PTP ROBOT PNEUMATIQUE
TRAINER) par un automate programmable industriel Schneider Modicon M340 disponible au niveau

de notre laboratoire d’automatique.
En utilisant le logiciel de programmation unity pro de SCHNEIDER ELECTRIC.

Dans notre projet nous avons réussis a écrire le cahier des charges du systeme PTPROBOT
PNEUMATIQUE TRAINER, la description de cahier des charges par grafcet et de faire la
programmation de ce systéme en langage a contact 'Ladder.'

Ce travail nous a permis de comprendre les différentes étapes suivies pour I’automatisation des
systemes et maitriser le logiciel de programmation unity pro des automates de la gamme Schneider
Modicon M340

D’apres cette étude, 1’utilisation d’un robot ptp , peut contribuer a supprimer les temps d’arréts
humains et les risques de santé, ce qui entraine une diminution sur les co(ts de la main-d’ocuvre et un

gain de productivité notable.

Nous avons vu les différentes parties de conception du robot , ainsi que son instrumentation et son

automatisation.
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