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1. Présentation et organisation de PTENIEM

L’Entreprise Nationale des Industries ElectroMénagéres (ENIEM) [1] Cest une
entreprise publique économique constituée le 2 janvier 1983 mais qui existe
depuis1974 sous tutelle de I'entreprise Sonelec. Le siége social de, se situe au chef
lieu de la Wilaya de Tizi-Ouzou, les unités de production Froid, Cuisson, et
Climatisation sont implantées a la zone industrielle d’Aissat Idir de Oued-Assi,
distante de 7 km du chef lieu de Wilaya.. Elle possede I'expérience de plus de 30ans
dans la fabrication, la production et le développement dans les différentes branches

de I’électroménager, notamment :

Les appareils de ménagers domestiques :
Les petits appareille ménagers.

Les lampes d’éclairage.

YV V VYV VY

Les produits sanitaires.

L’entreprise s’est organisée par centres d’activités stratégiques qui se
composent de 4 unités de production, une unité commerciale, une unité de
prestations ainsi que dune filiale dont le capital est 100% ENIEM voir

organigramme figure.

En vu d’améliorer la qualité de produit et de former une classe travailleuse
qualifiée notamment de concurrencer les leaders mondiaux de 1’électroménager,
depuis sa création T'ENIEM n’a cessé de chercher a automatiser ses différentes
installations. Cest en 1987 quelle a débuté l'expérience des installations
automatisées grace a TOSHIBA, apres la mise en ouvre de la chaine R1
entierement automatique, ce qui lui a valu la marque ISO 9002 en1998, et c’est
dans la méme année quelle s’est équipée d’'une nouvelle installation automatique
pilotée par un automate SIEMENS puis en 2005 une autre installation commander

par 'automate SCHNEIDER .

Cest dans cet environnement de diversité technologique des différentes
mstallations, a 'unité cuisson, que nous avons élaboré ce modeste travail d’étude
d’'une automatisation, profitant ainsi de l'expérience des travailleurs dune
entreprise nationale pour mieux comprendre les procédés industriels et notamment

les concevoir.
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2. Présentation et organisation de 'unité cuisson

L’unité cuisson est spécialisée dans la production des différents types de
cuisinieres. Cette unité est organisée en une direction, un secrétariat, un assistanat

sécurité industriel, trois départements et trois services en staff.
2.1. Les départements de 'unité cuisson

s Département technique et maintenance: Il soutien tous les
départements et services dans l'accomplissement de leur taches, i1l est

structuré comme suit :

(\

service d’étude et développement produits.

<\

Service méthodes fabrication.

<\

Service maintenance.

s Département commercial : Son role est l'approvisionnement en matieres
premieéres, composantes et matieres auxiliaires de différentes structures de
production, il est structuré comme suit :

v' Service transit et douanes.
v Service achat.
v' Service gestion des stocks.

% Département production: Sa mission est de transformer les matieres
premiéres en produits finis, il est constitué de :
v" Service ordonnancement production.

Service fabrication télerie.

v

v' Service fabrication mécanique.

v' Service traitement et revétement surface (notre lieux de travail).
v

Service montage final.
2.2. Services de 'unité cuisson
Il a trois taches essentielles :

v' Inspection matiére premiére en prélevant les échantillons.

(\

Elaboration des gammes de production.

X/
L %4

Service finances et comptabilité : Ce service a deux taches principales :

<\

Gestion et suivi des ressources financieres de I'unité.

v' La comptabilité de I'unité.
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+ Services des ressources humaines : Il applique toutes les procédures de
gestion relativement a cette tache, comme le recrutement. Ses activités sont :

v' La distribution et l'exportation des produits ENIEM : 05 dépots de vente
ENIEM a Mascara et Ain Defla (ouest), Tizi-Ouzou et Hamiz (centre) et
Annaba (est).

v La vente et le service aprés-vente (a travers ses moyens propres et un réseau

d'agents agrées), plus de 2000 agents a travers le territoire national.

Dans ce cadre, le chef de service maintenance de I'unité cuisson de TENIEM,
nous a confié la tache consistant a développer une solution programmable pour

I'installation d’émaillage électrostatique.

Direction de

I’Unité Cuisson

Assistant sécurité
industriel

Secrétariat

Département Département

Département
production

technique Commercial

Service Finance Service ressource
& Comptabilité Humaines

Service Service
Traitement & Fabrication
Revétement Mécanique

Service Service Service

Fabrication
& Montage

Ordonnancement Fabrication
Production Tolerie
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Introduction générale

L’automatisation des systéemes de production devient de plus en plus une
obligation pour 'amélioration du gain de production, pour gagner en temps et en
énergie. L'insertion d'un automate programmable dans tous les procédés industriels

est donc la solution adéquate.

C’est dans ce cadre que nous avons été chargés, durant notre stage pratique
pour l’élaboration de notre projet de fin d’étude effectué a I'unité cuisson de
PENIEM d’étudier, d’améliorer et enfin dautomatiser la station d’émaillage

électrostatique.

Cette derniere est une station de revétement de surface de pieces
constituantes les cuisinieres. Son systéeme de commande est assuré par des cartes
électroniques qui représentent plusieurs inconvénients a savoir la vieillesse d’'un tel
systeme de commande, la non disponibilité des cartes de rechange sur le marché, et
la complexité d’avoir une précision dans le travail pour une qualité recherchée dans

I'industrie moderne.

Nous avons organisé notre travail en quatre chapitres, dans le premier
chapitre on décrit le fonctionnement actuel de la station d’émaillage ainsi que les
différents actionneurs, pré-actionneurs et capteurs utilisés, ensuite dans le
deuxieme chapitre nous développerons les améliorations apportées a la station et sa
modélisation avec 'outil GRAFCET. La premieére section du troisieme chapitre est
consacrée a la présentation de l'automate programmable industriel TSX 5720
utilisé, la deuxiéme section est réservée au langage de programmation PL7 ainsi
que la simulation de programme du fonctionnement de la station d’émaillage. Nous

terminerons notre travail par une conclusion générale.
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Chapitrel Etude de fonctionnement de la station d’émaillage

1.1. Introduction

Le revetement de surface consiste a appliquer une couche d’émail sur les
plaques constituant les cuisinieres.

En vue d’automatiser la station d’émaillage, nous allons dans le présent
chapitre, étudier le fonctionnement prévisible de l'installation pour la prise en
compte des facteurs influant sur le comportement du systéeme d’émaillage réel, ainsi

que les différents composants de la station.

1.2. Description du procédé d’émaillage électrostatique

L’opération d’émaillage consiste a déposer sur une surface d’acier de qualité
adéquate et préalablement préparée une ou plusieurs couches d’émail, puis a opérer
une cuisson a une température comprise entre 780°C et 850°C. L’émaillage passe,

donc par plusieurs étapes :

v' préparation de la surface de la piéce apres sa mise en forme ;
v préparation de I'’émail ;

v' Application de I’émail sur I'acier;
v' Séchage ;
v

Cuisson a haute température.

L’émail est un verre obtenu par fusion a haute température entre 10000°C et
13000°C. Le principal constituant est la silice SiO2. Sa fabrication passe par
différentes étapes : dans un premier temps, les constituants de I'’émail (jusqu’'a 15)
sont controlés, pesés puis mélangés. Ensuite intervient ’étape de fusion: I'objectif
de la fusion est d’'uniformiser la structure amorphe finale de I’émail et d’abaisser la
température de cuisson. L'opération d’émaillage peut étre faite par voie poudre ou

par voie liquide.

La fritte d’émail: fusion de 'oxyde de silice (S102) + 'alumine (AloOs+ pyrite
(Fe203) n’est pas utilisée telle quelle, elle doit étre mélangée a d’autre constituants
puis broyé apres ajout des éléments d’addition (agents de suspension, colorants,...)
et mélangée a de l'eau, Le tout forme la barbotine qui sera utiliser pour des

applications au trompé ou par pistolage.
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1.2.1. Différents types d’émail

Suivant le support a émailler et le procédé d’émaillage, on trouve plusieurs

types d’émail :

+ L’émail de masse : Il contient des oxydes métalliques (oxydes de Ni, Co, Cu)
qui vont permettre son adhérence sur l'acier en créant des alliages avec le fer
qui y est contenu. Les oxydes métalliques étant de couleur foncée, il ne peut
exister d’émail de masse blanc.

L’émail de masse assure la protection contre la corrosion de la piece émaillée, et

suivant la piece a émailler, d’autres éléments lui seront ajoutés pour lui

conférer:

» Des propriétés antiacides (cavité de four, lechefrites) par addition de TiOz;

» Des propriétés anti alcalines (sanitaire, lave-linge) par addition de ZrOg;;

» Une résistance a la corrosion améliorée pour des applications chauffe-eau par
laddition de ZrO3z et de Al20s.

+ Les émaux autonettoyants: Ils sont utilisés dans les fours de cuisine et
participent a I'élimination des graisses qui se dégagent lors de la cuisson des
aliments.

+ Les émaux de couverte: Ils donnent a la piéce émaillée ses qualités
esthétiques et ils contribuent a améliorer sa résistance chimique.

+ Les émaux pour cuisson a basse température: Ces émaux ont été
développés pour I’émaillage sur support aluminé a partir des émaux utilisés
pour 'aluminium par adaptation du coefficient de dilatation. Sa température de

cuisson est de 560°C.

1.2.2. Les étapes d’émaillage

Pour obtenir une surface compatible avec 'opération d’émaillage, celle-ci doit
étre traitée. Ce traitement est effectué en plusieurs étapes dont le nombre varie en
fonction du procédé d’émaillage mis en ceuvre (Grenaillage, dégraissage, ringage,

décapage, ringage acide, nickelage, rin¢age, neutralisation et séchage).

On arrive a présent a la derniere étape de ’émaillage des surfaces qui est le
séchage et la cuisson de I'’émail: le séchage consiste a faire passer les pieces

émaillées dans des séchoirs ou des étuves a des températures de 70°C a 120°C.
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Cette procédure qui a pour intérét d’éliminer ’'humidité, peut également s’effectuée

par rayonnement infrarouge.

La cuisson se fait a des températures comprises entre 780°C et 850°C, elle
peut se faire dans un four box (pour les petites séries, a faibles démentions) ou dans
un four tunnel (soit rectiligne, soit en forme de L ou U, adaptés a des grandes
séries ; ils sont constitués de trois zones : préchauffage, cuisson et refroidissement).
Le chauffage des fours est principalement électrique ou a gaz par tube radiants. Les

éléments de chauffe sont disposés sur des parois et la sole du four.

Du fait de leur nature vitreuse, la surface d’acier émaillé offre une tres bonne
résistance a la chaleur, au froid, au feu, aux rayures et aux chocs thermiques (ils
peuvent subir une variation de température de 100°C), elle possede d’autres
caractéristiques: hygiéne, néttoyabilité et stabilité des couleurs. De ce fait, il est
largement appliqués dans les utilisations domestiques (chauffe-eau, les sanitaires),
dans la construction (applications intérieures et extérieures), dans I'industrie et la
signalétique. Enfin, I’électroménager est le premier marché consommateur d’aciers

émaillés.

1.3. Description du ’installation d’émaillage

Le robot RHV420 (robot hydraulique vertical) est un dispositif en acier dur,
installé dans une cabine vitrifiée. Il est équipé d’'un bati rigide avec guidage d’'un
chariot porteur de six pulvérisateurs a émail. Le robot fonction grace a un moteur

hydraulique alimenté par une centrale hydraulique, placée a l'extérieur de la

cabine. [2]

Une cuve d’émail sous haute tension placée sur un support isolant, est
protégée dans une cage en acier. A l'extérieur, sont incorporés deux coffrets de
commande, I'un pour la commande électrique et l'autre pour la commande

pneumatique.
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Le

schéma

général de linstallation est illustré en figurel.l.

Générateur

=" de HT

Les armoires

de commande

N~

La cuve d’émail

"

La cabine du
robot

La centrale La table de pompage
hydraulique

Figl.1. vue de la station.

Cette installation se constitue donc, de :

* Un robot de balayage vertical porteur des six pulvérisateurs (a I'intérieur de la

cabine) ;

* Une centrale hydraulique ;

¢  Une centrale d’alimentation en émail ;

e Armoires de command électrique et pneumatique.

1.3.1. Le robot de balayage constitué de trois parties :

1.3.1.1. Mécanisme de déplacement et guidage du chariot

Il est constitué principalement par un bati rigide porteur des deux barres de

guidage (figurel.2), d'un chariot en alliage léger et de deux contrepoids réalisé a

partir du pli sur les deux faces latérales du bati, un pignon solidaire d'un moteur

9
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hydraulique placé a la partie inferieure du bati entraine une chaine reliée a un

pignon de renvoi, situé a la partie supérieure du bati.

Un contre poids est fixé sur un brin de chaine, et sur 'autre brin est fixé le

chariot, celui-ci comporte huit galets de guidage.

Pour assurer une pression des galets sur les barres de guidage, un contre
poids porteur de deux galets de roulement maintient une pression sur les barres

par action de quatre rondelles ressort.

L’ensemble du bati support monté sur roulettes peut se déplacer sur un socle
de guidage permettant un recul ou une avancée de la

tige porteuse des buses. p
0

Caractéristiques techniques i %j; lj M
» Poids : 500 kg B
» Vitesse maximum de balayage : 75m/min i Bati
» Vitesse minimum de balayage : 25m/min [ Il
» Course maximum utile de balayage: 2m a la | J s
vitesse maximum de25 m/min \ g
» Courses moyennes de balayage: 0,8 m a 1,7 m a la ; EJ
vitesse maximum de 75m/min $
» Course minimum utile de balayage: 0,4 m a la | [59 Barre porte
vitesse maximum de 30m / min e 5 _Qdﬁ buses
o, =
» Charge utile : 60 kg y Lu

0
EV

5

B e

» Points bas minimum : 0,53-0,650u 0,77m du sol
selon la fixation du support des projecteurs sur le
chariot.

» Point haut maximum : 2m au —dessus du point bas Figl.2. le robot de balayage

minimum choisi.

1.3.1.2. Le moteur hydraulique

C’est 'organe moteur du robot, il transforme 1’énergie hydraulique (pression
d’huile) en une puissance mécanique qui fait tourner la chaine entrainante de

chariot.

10
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1.3.1.3. Les pulvérisateurs a émail

Le pulvérisateur se compose essentiellement d'un support isolant, d'une buse
de pulvérisation et d'un ensemble de fixation.

L’émail est conduit a la buse de pulvérisation par des conduites isolantes
(tuyauterie), qui assure la liaison avec les pompes volumétriques de la centrale

d’alimentation en émail.

La station est équipée da six pulvérisateurs, trois pour 1'émaillage de la
premiére face des piéces, une tige en acier fixées sur le support de convoyeur fait
tourner ces premieres pour étres émaillées sur la deuxieme face par les trois

pulvérisateurs restants.

1.3.2. La centrale hydraulique

La centrale hydraulique se compose principalement d'un ensemble moto-
pompe, un clapé anti- retour, un accumulateur, un régulateur de pression, un
échangeur thermique et un manometre équipé d’'un robinet le tout est montés sur

le couvercle du réservoir (figl.3).

1.3.2.1 Un réservoir d’huile

Il sert principalement au stockage de la quantité d’huile nécessaire au

fonctionnement correct du systéme;

v' A protéger 'huile contre les éléments extérieurs nuisibles;
v Comme support aux autres composants du groupe hydraulique tels que le

moteur qui entraine la pompe, le filtre...

Caractéristiques techniques

» une capacité de 100L ;
» une pression de fonctionnement de 60 bars ;

» un débit maximum de 27,18 L/mn.

Un groupe moto —pompe

Le groupe moto-pompe hydraulique se compose dune pompe a palettes,

accouplée a un moteur asynchrone, par 'intermédiaire d'un accouplement élastique.

11
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Caractéristiques techniques

+ Le moteur électrique

» Moteur asynchrone triphasé
Tension d’utilisation : 220- 380 V
Fréquence : 50 Hz
Vitesse : 1500 tr/min
Cos®: 0,75
» La puissance : 3 KW

YV V VYV VY

4+ La pompe a palettes
» Pression : 58 bars

» Débit: 18 L /min

Moteur _ Controle de pression

Pompe a
palettes

Niveau d’huile

Bouchon vidange
Accouplement
Réservoir Filtre de retour d’huile

et de remplissage

Fig1.3. Centrale hydraulique.

1.3.2.3. Un circuit pression

Depuis la centrale hydraulique, une canalisation relie le moteur hydraulique
a la servovalve qui le commande. Cette servovalve est située dans la partie haute du

bati du mécanisme.

1.3.2.4. Un circuit retour
Depuis la servovalve une canalisation relie celle-ci a la centrale hydraulique
par l'intermédiaire d'un échangeur thermique huile-air permettant de refroidir

I'huile du circuit pour la protection des garnitures des composants hydrauliques.

12
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1.3.3.Centrale d'alimentation en émail
Elle est équipée de :
1.3.3.1. Pompes volumétriques

Les pompes d’alimentations en émail sont montées sur des isolateurs. Leur
entrainement est assuré par des moteurs électriques par l'intermédiaire dun

accouplement isolant (la matiere isolante est appelé Bakélite).

1.3.3.2. Moteurs a courant continu

Ces moteurs sont a excitation séparée, chacun d’eux assure 'entrainement en
rotation d'une pompe volumétrique.
Ils ont les mémes caractéristiques, mais ne tournent pas a la méme vitesse.
En effet, chaque deux moteur pour l'entrainement de deux pompes d’émaillage
d’une face et de 'autre face de la piece ont la méme vitesse. Donc, on a trois vitesses
différentes.
Chaque vitesse est réglée au moyen d’'un potentiometre qui donne la consigne
a une carte électronique qui donne un courant d’excitation bien spécifique a I'induit
de moteur qui correspond a une vitesse spécifique.
Caractéristiques techniques
» Puissance : 184W.
» Inducteur : 195V
» Induit : 180V
» Plage de vitesse : 1500 a 3000 tr /mn.

1.3.4. Le générateur de haute tension

Il est de marque SAMES, équipé d'un module de commande le GNM200, qui
permet de piloter la haute tension générée par un appareil électronique dénommé
‘unité haute tension’(UHT). Ce module est équipé d'un pupitre de commande placé
dans 'armoire de commande électrique. L'unité haute tension est placée, pour des
raisons de sécurité, sur le toit de la cabine et relié par un cable a la paroi externe de
la cuve d’émail pour charger les particules d’émail. Elle fournit une tension de

polarité négative de 62 KW.

13
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Caractéristiques techniques

» tension d’entrée : 100V max
fréquence : 30 KHz

tension de sortie : 100KV
courant de sortie : 400pA
polarité : négative

poids : 3Kg

YV V V VY V

1.3.5. La cuve d’émail

Sous haute tension, elle est placée sur un support isolant entouré d'un grillage
de protection. Elle est munie d'un moteur pneumatique agitateur qui maintien
I'homogénéité de I’émail, et mise sous pression d’air qui souffle a I'intérieur a une

pression relativement faible (moins d'un bar) pour éjecter ’émail aux pompes.
1.3.6. Les armoires de commande

1.3.6.1. La commande électrique

Il regroupe toutes les commandes électriques(les huit cartes électroniques), les
signalisations, les protections de I'installation ainsi que le pupitre de commande de

générateur de haute tension.

1.3.6.2 La commande pneumatique

C’est un coffret équipé de distributeurs pneumatiques 3/2, de manometres,
d’'un pressostat et de détendeurs. Il permet le réglage et le controle d’air des

pulvérisateurs (figl.4).
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Armoire de commande
Armoire de commande pneumatique

électrique

Pupitre de générateur de HT = Manométries

Le module RH 4201
Le module RH 4209

Réglage des pressions

_ Sélecteurs
Réglage de la vitesse

des pompes

Mise en marche des pompes

Bouton d’arrét d’'urgence

Figl.4. Les armoires de commande

1.3.7. Le convoyeur

C’est une chaine fermée soulevée a hauteur de trois metres du sol. Elle est
entrainée par un moteur électrique. Des balancelles accrochées a cette chaine
servent a disposer les pieces a émailler. Elle passe a travers la cabine d’émaillage,

un séchoir et le four de cuisson.

1.4. Le fonctionnement de la station

1.4.1. Fonctionnement de la centrale hydraulique

La mise en service du moteur électrique entraine, par l'intermédiaire d’'un
accouplement, la rotation de la pompe hydraulique. L’huile contenue dans le
réservoir est aspirée par la pompe, passe a travers la crépine puis un filtre et mise
en pression dans l'accumulateur, elle est ensuite éjectée dans la servovalve. Le
controle de pression s’effectue grace au régulateur de pression.

Le trop plein d’huile est évacué directement dans le réservoir lorsque le robot
n'est pas en fonctionnement, au moment des inversions et lorsque la vitesse de

balayage est limitée.
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1.4.2. Balayage du robot

La commande de balayage du robot a pour effet d’ouvrir le passage de I’huile
a travers la servovalve, et suivant la position de tiroir de celle-ci, I'huile alimente le
moteur hydraulique du robot de cote puis de I'autre, ce qui entraine la rotation de

larbre de moteur dans le sens des aiguilles d'une montre puis dans le sens inverse.

1.4.3. Les modules de vitesse et de la course du chariot

Un potentiometre entrainé par le pignon supérieur du mécanisme indique la
position du chariot. La comparaison des valeurs fournies par ce potentiométre avec
celle du circuit électronique placé dans le module de commande RH 4201, permet
de régler a distance les points d’inversions haut et bas de la course du chariot. Une
autre commande située sur le module RH4209 permet de régler la vitesse de
déplacement du chariot en agissant sur le courant d’excitation d’'une des bobines de

la servovalve.

1.4.4. I’alimentation en émail

Sous une pression d’air de 1bar, '’émail contenu dans la cuve est éjecté et
passe a travers une tuyauterie jusqu’'aux pompes d’émail. Le moteur électrique de
chacune d’elles entraine la rotation de I'accouplement puis celui des pompes, ce qui

fait passer I'’émail aux pulvérisateurs.

1.4.5. Pulvérisation et effet électrostatique

Une différence de potentiel électrique est appliquée entre 1’émail chargé
négativement et la piece a émailler chargée positivement, ce qui provoque
latomisation de la barbotine d’émail en fines gouttelettes. Dans la buse de
pulvérisation, I’émail et I'air arrivent a 'extrémité de canon sous forme d’anneaux
concentriques. L’air comprimé sous des pressions relativement faibles (2bar) est
admis dans des chambres et est distribué dans des orifices tangentiels. Il en résulte
un effet tourbillonnaire connu sous le nom de vortex.

Cet air sort tangentielle de 'anneau et frappe ’émail sous un angle voisin de
90°, donnant ainsi une bonne pulvérisation a de faible pressions. Cet effet de vortex
provoque la sortie du faisceau de particules sous forme d’'un cone tres ouvert (dont
Pangle voisine 90°).
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De ce fait, la quantité de mouvement communiquée par l'air aux particules
d’émail est excessivement faible comparée aux pulvérisateurs classiques.

Apres formation des premieres couches, les gouttelettes suivantes vont subir
une attraction de plus en plus faible de la part de la piéce et une force répulsive va
naitre, s'opposant a la force d’attraction jusqu’a ce qu'un équilibre soit atteint
régulant ainsi ’épaisseur déposée. La couche d’émail déposée est donc uniforme et
les pertes limitée.

La buse permet une bonne pulvérisation sans vitesse initiale importante, et
laisse au champ électrique le soin de véhiculer les particules d’émail suivant les
lignes de force. On peut doser la quantité d’air de fagon a accéder a des endroits

difficiles ou le champ électrique ne suffirait pas.

1.4.6. Régulation de température

Vu que I'humidité fait diminuer leffet électrostatique, la température doit
étre entre30° et 32°. Donc suivant la température ambiante a l'intérieur de la
cabine, cette premiere peut étre augmentée. Pour cela, une canalisation d’air au
dessus de la station, équipée d'un radiateur, fait passer I'air chaud a travers un
immense filtre d’air placé au coté opposé du robot. Le réglage de débit d’air
nécessaire se fait par le déplacement d'un rideau métallique placé a 'extrémité de

la canalisation.

1.4.7. Récupération d’émail

Pour éviter I’écoulement d’émail sur les extrémités haute et basse de la piece,
la plage de balayage doit étre supérieure a la longueur de la piece a émailler, il y a
donc perte d’émail. Pour remédier a ce probleme, un systéeme appelé rideau d’eau
est congu. Un extracteur placé sur la cabine permet l'aspiration des particules
d’émail qui s’échappent et une chute d’eau les faits tombés dans des bacs, placés

sous les pieces a émailler, permettant ainsi de récupérer ces pertes.
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On résume ce fonctionnement dans 'organigramme suivant :

Début

A

Cuve d’émail .
] Remplir la cuve manuellement
pleine

Ooul

A

Portes fermées Fermer les portes

A

Oui

Pression d’air

Réglage manuel de la pression

atteinte d’air
Oui <
Chargement des piéces, mise en marche du
convoyeur et réglage de sa vitesse
[ Mise sous tension de la station ]
4 ] ] N\
Mise en marche du robot, réglage de la vitesse et la
plage de balayage
- J
( 1\
Mise en marche et réglage de la haute tension

(. J

Emaillage

Maintenance ]7

Figl.5.0rganigramme de mise en marche de la station.
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1.5. Les composants de la station

Afin d’assurer le bon fonctionnement de la station comme cité dans la partie
précédente, cette derniere est équipée de différents organes :
» des pré-actionneurs ;
» des actionneurs ;
» des capteurs.

1.5.1. Les pré actionneurs

Le role principal des pré actionneurs est la réception des signaux de commande
puis mettre en service un actionneur, une machine ou une installation. Ils

permettent d’assurer donc, en toute sécurité, la bonne marche d'un équipement. [3]

1.5.1.1. Les clapets anti-retour

Ils assurent le passage d’huile dans un sens et bloquent le débit dans l'autre
sens. Une bille peut se déplacer dans une cavité. Lorsque 1'huile se déplace dans le
sens contraire au sens de passage, la bille obstrue le passage et empéche 1'huile de
s'échapper. Cet élément peut étre utilisé pour maintenir un circuit sous pression en

cas de coupure d'alimentation.

1.5.1.2. Les filtres hydrauliques

L’huile, sous l'effet de la pression tend a traverser des jeux entre piece
métalliques mobiles qui sont d’'un ordre macroscopique, entrainant avec elle toutes
les impuretés qu’ils contiennent. Les pieces métalliques sont souvent en mouvement
relatif et ces impuretés souvent abrasives, provoquent une usure quelque fois
rapide. Pour I’éviter, 1l convient de placer des filtre sur le refoulement des pompes,

dans I'arriver d’huile des appareils ou dans le retour au réservoir.

1.5.1.3. Les accumulateurs

Les accumulateurs hydrauliques sont des organes susceptibles
d’emmagasiner et de restituer ’énergie sous forme d’huile sous pression selon les
besoins pour maintenir cette pression requise durant une certaine période. Il utilise
généralement un gaz (azote ou air comprimé) comme accumulateur d’énergie

(fig1.6).
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Le fluide sous pression ne doit pas étre en contacte avec le gaz, il doit étre
1solé par un piston flottant ou une membrane ou dans une vessie, car ce dernier

absorberait une quantité considérable qui serait libérée partiellement dans la tache.

4
1 : corps 1
2 : soupape 3
3 : vessie 2
4 : valve de gonflage

Figl.6. Accumulateur a vessie.

1.5.1.4. Détendeur régulateur de pression

Les régulateurs de pression sont destinés a maintenir la pression de sortie
constante indépendamment de la pression d'entrée variable et de la consommation
d'air.

Par action manuelle sur un bouton de réglage, 'on comprime plus ou mois un
ressort qui, par 'intermédiaire d'une membrane attelée a un clapet, fait varier la
section de passage de l'air comprimée, établisse ainsi une pression a la sortie dite
pression secondaire.

Lorsque la pression secondaire augmente dans la chambre de sortie,
Iéquilibre ente la force mécanique délivrée par le ressort et la force pneumatique
s’exercant sur la membrane est rompu et 'action qui s’exerce tend alors a fermer le
clapet, augmentant ainsi la perte de charge, et a établir un nouvel équilibre entre le

ressort et la membrane.

1.5.1.5. La servovalve

Une servovalve électro hydraulique est un organe de controle proportionnel
d’'un débit et/ou d’'une pression par un signal électrique de commande (figl.7). Cest
un modulateur de puissance: la puissance électrique du signal de commande
module la puissance de la génération hydraulique afin de délivrer une puissance au

récepteur.
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Vis d’acces réglage du zéro - =
E . Connecteur électrique
| |
Buse
Orifice fixe
Filtre interne k| ok .
T A P
Pilotage externe du Retour externe du

Figl.7. une servovalve.

1.5.2. Les actionneurs

Cest des organes qui Convertissent 1’énergie d’entrée disponible sous une
certaine forme (électrique, pneumatique, hydraulique) en une action physique, dans

le but d’agir sur la matiere d’ceuvre et obtenir une valeur ajoutée.

1.5.2.1. Partie pneumatique

L’emploi de I'énergie pneumatique permet de réaliser des automatismes avec
des composants simples et robustes, notamment dans les milieux hostiles : hautes

températures, milieux déflagrants, milieux humides...

L’air comprimé est I'air prélevé dans 'atmospheére, il est ensuit filtré pour lui
enlevé les polluants, compressé grace a des compresseurs animés par des moteurs
électriques. Il est ensuit refroidi pour le ramener a la température ambiante. Enfin,
1l est stocké dans des réservoirs avant d’étre distribué.

Avant son utilisation, l'air comprimé passe par une unité FRL: filtration,

régulation et lubrification (figl.8).
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Manomeétre
Vanne d’arrét Filtre

g Lubrificateur
Alimentation —= | ] ] —» Machine

Figl1.8. L'unité FRL

» La filtration : enlever les impuretés et assécher l'air.

» La régulation : réguler la pression automatiquement a la valeur désirée.
Un manometre placé directement sur le régulateur permet la
visualisation de la pression d’utilisation.

» La lubrification : elle permet d’effectuer le graissage des pieces mobiles

des composants pneumatiques.

a. Le moteur pneumatique

Cest un actionneur qui transforme la pression de l'air en une énergie
mécanique, il en existe différents types dont les plus courants sont les moteurs a

piston et les moteur a palettes (figl.9).

/ Entrée d’air

Palette

Sortie d’air

\:

Figl1.9. Moteur pneumatique
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1.5.2.2. Partie hydraulique

L'énergie hydraulique est 1'énergie mise en jeu lors du déplacement ou de
I'accumulation d'un fluide incompressible telle que 1'huile, ce déplacement produit

un travail mécanique.

a. Les moteurs hydrauliques
Les moteurs hydrauliques sont des composants qui retransforment la
puissance oléo hydraulique (pression x débit) en puissance mécanique (couple x
vitesse de rotation). On a:
P=p.Q = W.M =2x.N.M= 6,28.N.M (1.1)
Avec:
P : puissance en watts ;
p : pression en pascals ;
M : couple en N.m ;
N : vitesse en tr/min ;
Q:débiten m3’s;
C : Cylindrée en m3;

Q=C.N (1.2)

On peut ajouter que l'intérét principal des moteurs hydrauliques réside dans
le rapport de la puissance sur I'encombrement particulierement avantageux par

rapport aux autre types de moteurs, qu’ils soient électriques ou thermiques.

b. Les pompes a palettes

Les pompes sont des organes destinés a transformer une énergie mécanique
en énergie hydraulique. Lorsque ’énergie mécanique entre sous la forme d'un arbre
tournant (ce qui est le cas le plus général), la loi de conservation de 1’énergie donne,

au rendement prés:

Puissance P=CxW=pxQ (1.3)

C : le couple sur I'arbre tournant (N.m)

W : la vitesse de rotation en radian /s
* p: la pression de refoulement en pascals(ou plus exactement la différence de
pression entre refoulement et aspiration).

Q : le débit en m3/s.
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Une pompe a palettes est une pompe rotative dont le rotor est muni de
plusieurs lames (les palettes) qui coulissent radialement et assurent le transfert du
fluide pompé.

Les palettes sont maintenues en contact avec le stator soit par des ressorts soit

simplement avec la force centrifuge.

c. Pompe volumétrique (péristaltique)

Le principe utilisé est 1'écrasement d'un tube souple par un rotor excentré, des
rouleaux ou des galets en rotation : sous l'action du premier galet, le tube est
comprimé et se referme de fagon occlusive. A l'arriéere du galet, le retour du tube a
sa forme initiale géneére un vide qui crée l'aspiration du produit (figl.10).

Le volume de produit compris entre le premier et le deuxiéme galet est
transféré a l'intérieur du tube, de la partie aspiration a la partie refoulement de la
pompe a un débit qui dépend du diametre du tube souple (ou du nombre de tubes) et
de la vitesse de rotation du rotor.

Enfin, sous la pression du second galet le produit est refoulé dans la canalisation.

Ces pompes sont adaptées a des tres petits débits comme a des débits
importants, en fonction de l'exécution. La pression de refoulement peut étre
relativement importante en fonction des tuyaux utilisés, jusqu'a environ 10 bars. Le

tuyau souple est une piece d'usure qu'il convient de remplacer périodiquement [2].

1-stator

2- Tube en caoutchouc
3 etb-galet

4-rotor

6-raccordement

Figl.10. pompe volumétrique.
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1.5.2.3. Partie électrique

Les moteurs électriques : ce sont des machines servant a transformer ’énergie
électrique en énergie mécanique. Nous avons un moteur a courant continu et un

moteur asynchrone :

a. Moteur a courant continu

Le moteur a courant continu est une machine tournante, Son principe fondamental
de fonctionnement est 'action d'un champ magnétique sur un courant. Les bobines
inductrices excitées, créent ce champ magnétique, et le courant passe a travers les
conducteurs du bobinage rotorique. Par cette action un mouvement de rotation de
I'induit par rapport a 'inducteur apparait. Cette rotation résulte de 'apparition des
forces de Laplace. Ces forces dites électromagnétiques, vu la technologie du rotor,
engendrant un couple de forces électromagnétiques (figl.11). Il se compose
principalement par :

+ L’induit;
+ L’inducteur ;

4+ Les balais et collecteur.

i
*

Balai |
Pdle inducteur e — Pdle inducteur
rd A ™ b
/ N

N,

F'y

Ve Balai
: sens du courant
@ @ dans l'induit

Figl.11. Constituants d’un moteur a courant continu.
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b. Le moteur asynchrone

Dans les moteurs asynchrones ou a champ tournant, seul le stator est relié au
secteur, le courant circulant dans le rotor étant créé par induction donne naissance
a un champ électromagnétique tournant qui entraine le rotor. Pour démarrer il

nécessite un dispositif de lancement. C'est un moteur simple et robuste (figl.12).

1: rotor : circuit magnétique tournant.

2 : stator : circuit magnétique fixe+ enroulement.

3 : plaque a bornes: pour I'alimentation et le

couplage

Figl.12. Le moteur asynchrone.

e Circuit de puissance et circuit de commande :
Apres avoir fermé le sectionneur, l'action sur le bouton ‘marche’ enclenche KM1

(relais) qui s'autoalimente, 1'arrét est provoqué par ‘arrét’ ou le déclenchement de

Q1---

ARRET [ &

AN 8

MARCHE [

KM1 [

Circuit de puissance Circuit de command

Fig 1.13. schéma de commande d’'un moteur asynchrone & un sens de rotation.
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1.5.3. les capteurs

1.5.3.1. Définition

Les capteurs sont des éléments qui transforment une grandeur physique
(position, distance, vitesse, température, pression, etc.) d'une machine ou d'un
processus en une grandeur normée, généralement électrique, qui peut eétre

interprétée par un dispositif de controle commande.[4]

Un capteur est caractérisé par :

» son étendue de mesure qui correspond aux limites de variation de la grandeur a
mesurer,

» sa précision qui est l'incertitude absolue sur la grandeur mesurée,

» sa sensibilité qui est la plus petite variation de la grandeur a mesurer qu'il est

capable de détecter.

1.5.3.2. Structure d'un capteur

Tout capteur est composé de deux parties :

» l'une directement sous l'influence de la grandeur a détecter ou a interpréter
(corps d’épreuve)

» lautre relative a la mise en forme et a la transmission de I'information vers la

fonction traitement (élément sensible du capteur) (figl.14).

Phénoméne ACQUERIR Image
) - LES = :
physique INFORMATIONS informationnelle
S:aisir 1\8 Convertir le phénoméne
- pgﬁf;;’ifzsfgﬁ LLEELERE] = en signal exploitable :>

corps i’ épreuve élément sensible

Phénomeéne saisi Signal exploitable

Figl.14. Structure d'un capteur.
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1.3.3. Les capteurs de la station
1.3.3.1. Capteur de position

Les capteurs de position sont des capteurs de contact (figl.15). Ils peuvent
étre équipés d'un galet, d'une tige souple, d'une bille. L'information donnée par ce
type de capteur est de type tout ou rien et peut étre électrique ou pneumatique.

Les interrupteurs de position électromécaniques sont actionnés par contact

direct avec un objet, une piece machine, ... non déformables.

&/

¢ te

Figl.15. Capteur a interruption du contact

1.3.3.2. Capteur de température (Thermomeétres a dilatation de gaz)

Un thermomeétre a gaz (figl.16) est composé d'une sonde (A), formant une
enveloppe dans laquelle est enfermé le gaz thermométrique. Cette sonde est reliée
par un tube capillaire de raccordement a l'extrémité (B) d'un tube de Bourdon,
appelée spirale de mesure. Cette extrémité est fixe. La longueur du tube de
raccordement ne doit pas excéder 100 metres. Sous l'effet de la température du
milieu dans lequel la sonde est placée, la pression du gaz va varier, ce qui modifiera
I'équilibre de l'extrémité libre du tube de Bourdon. Cette variation de pression se
traduira par un mouvement de rotation de l'index indicateur qui se déplacera
devant un cadran portant des graduations thermométriques. Les gaz le plus

souvent employés sont : le gaz carbonique, 'azote, I’hydrogene et le gaz hélium.
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Tube de Bourdon

C P

Elément sensible

Capillaire

Figl.16. Thermomeétre a gaz

1.3.3.3. Capteur de pression : le pressostat

Un pressostat est un capteur de pression qui permet l'envoi d'un signale
électrique ou pneumatique en correspondance de la réalisation dune pression
préétablir (figl.17).

Le pressostat a réglage fixe a pour role le controle de la surpression, de la

dépression ou de la pression différentielle de milieux liquides et gazeux — également

agressifs.

. _-= .
Point Sortie NO
commun

ATL Sortie OF
la

Détecteur de
pression

Figl.17. Capteur de pression

1.3.3.4. Capteur potentiométrique
Il est constitué d’'une résistance fixe Ry sur laquelle peut se déplacer un

contact électrique. Le curseur de celui-ci est solidaire mécaniquement de la piece

dont on veut traduire ce déplacement, il est isolé électriquement.

La valeur de la résistance R entre le curseur et I'une des extrémités fixes est

fonction :

e D’une part de la position du curseur et donc de la piece mobile dont on veut

traduire électriquement la position.
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e D’autre part de la réalisation de la résistance fixe lorsque celle-ci est

constituée de facon uniforme. Le potentiométre est linéaire car il établit une

relation de proportionnalité entre R et la position du curseur.

Conclusion

Au terme d’étude et de la description de la station, nous pouvons enfin cerner

les nombreux manques de ce fonctionnement dont la commande se fait par cartes

électroniques :

>

Manque de précision lors des réglages qui se font par potentiometres, donc

manque dans la qualité de produit.

Nombreuses sont les taches qui se font manuellement tel que le lavage, donc

manque dans la quantité de production.

La station manque d’organes pneumatiques et hydrauliques indispensables
pour remédier a certaines pertes telles que la perte d’émail et d’énergie qui

sont considérable.

Nous considérons également que des capteurs indispensables pour le bon
fonctionnement de la station et pour la sécurité de ’équipement sont quasi

lInexistants.

Enfin, sachant que la disponibilité des certes de rechange sur le marché est
en manque, nous jugeons que lautomatisation de cette station est une

solution indispensable.

Nous essaierons, dans le prochaine chapitre d’apporter certaines améliorations

pour remédier a certain inconvénients et enfin de modéliser le fonctionnement

amélioré.
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Chapitre 2 Modélisation de la station par GRAFCET

2.1. Introduction

La conception d'un systéeme automatisé passe impérativement par la
modélisation du procédé, et cela se fait par différents outils précis et relativement
simple a mettre en ceuvre a savoir le réseau de pétri ou le GRAFCET.

Nous allons a présent, dans ce chapitre, proposer les solutions envisagées
pour réduire l'intervention humaine dans le cycle de fonctionnement, améliorer la
qualité et augmenter la productivité, ainsi que la sécurité de I'équipement. Nous
terminerons la présentation de 'outil GRAFCET utilisé par les modeles de conduite

de notre systeme automatisé.

2.2. Propositions d’amélioration de la station

2.2.1. Améliorations sur le robot
2.2.1.1. Arrét du robot

Dans le fonctionnement actuel, le chariot ne peut étre maintenu a la position
d’arrét, il glisse le long du bati, et cela est due a la technologie de la servovalve
utilisée qui n’a pas de position du repos. Pour y remédier a ce probleme, on propose

de la remplacer par une autre (fig2.1).

Place de 1a

servovalve

Filtre hydraulique

Bati

Fig2.1.Emplacement de la nouvelle servovalve en haut de bati.

» La servovalve: le principe de fonctionnement des servovalves a été détaillé
dans le premier chapitre partie composants de la station. A noter que la servovalve

qui va remplacer la précédente est équipée d'une position de repos.
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2.2.2.2. La course du robot

Vu que la détection des points morts haut et bas se fait par un seul capteur (le
capteur potentiométrique), 'automatisation d’'un tel systéeme est quasi impossible.
Donc on est ramener a le changer par deux fin de course a glissiéres placés en haut
et bas du bati. Ils sont positionnés manuellement pour régler la course du chariot

porte buses suivant la hauteur des pieces a émailler comme le montre la figure2.4.

Détection de
point mort haut
Chaine

Contre poids

Circuit de pression
Moteur hydraulique

Détection de point

Pignon mort bas

Fig2.4. Emplacement des fins de cours a glissieres.

*» Les fins de coures a glissiéres :

Les fins de course sont a interruption de position, ils se fixent sur des glissieres
métalliques.
Dispositif d’attaque.

Téte de commande.

Corps équipé de contacts
électriques

Fig2.2. U, lissiere.
g ne giissiere Fig2.3. capteur de fin de course.
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2.2.2. Amélioration sur le circuit d’émail
2.2.2.1. Pertes d’émail

Sachant que I'éjection d’émail se fait méme en absence de pieces, on propose
de placer une photocellule a I'entrée des plaques a émailler (fig2.4), elle doit étre
temporisée, au dela de cette temporisation, si aucune piéce n’est détectée, tout le

systeme s’arréte.

Les balancelles

Emetteur
Récepteur

Entrée des pieces

Fig2.4. Emplacement de la photocellule.

» Les photocellules : Un détecteur photoélectrique se compose essentiellement
d'un émetteur de lumiere (diode électroluminescente) associée a un récepteur
sensible a la lumieére regue (phototransistor) (fig2.5). La détection se fait lorsque la
cible pénetre dans le faisceau lumineux émis par le détecteur et modifie la lumiere

regue par le récepteur pour provoquer un changement d'état de la sortie.

v Portée nominale: de 0.005 a 2 m.

v" Tension d'alimentation: 20 a 264 VAC; 10 a 30 VDC
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Emettenr Récepteur

Fig2.5. capteur photocellule.

2.2.2.2. Présence d’émail dans la cuve

Un des manques de fonctionnement actuel est qu’aucune information n’est
donnée sur la quantité d’émail contenu dans la cuve. Pour cela, on place un capteur

de débit a effet CORIOLIS sur le conduit d’émail qui mettra le systeme a l'arrét a

la vidange de la cuve (fig2.6).

Capteur de débit

La cage de protection

o8]

GUANEERY | | , .
,:éfl 2 Ill"" La cave d’émail
- ..uLll.r"==
: A
Support isolant Jaiid 4357

et

Fig2.6. Emplacement de capteur de débit sur la cuve d’email.

» Débitmeétre a effet CORIOLIS : La mesure repose sur la force de Coriolis

qui est générée lorsqu'une masse est simultanément soumise a un mouvement de

translation et de rotation.

Pour une masse m se déplacant a une vitesse v, dans un systéeme en rotation

ayant luil-méme une vitesse angulaire a, la force de CORIOLIS vaut :

F=2*m*a*v (2.1)

34



Chapitre 2 Modélisation de la station par GRAFCET

Le débitmetre de coriolis utilise comme détecteur un tube en U sans obstacle
(fig2.7). Le tube de mesure vibre a sa fréquence naturelle a 1'intérieur du boitier du
capteur. Le tube de mesure est actionné par un bobinage électromagnétique situé
au centre de la courbure du tube et vibre comme un diapason. Le fluide s'écoule
dans le tube de mesure et est contraint de suivre le mouvement vertical du tube
vibrant. Lorsque le tube monte pendant une moitié de sa période vibratoire, le
fluide traversant le détecteur résiste a son entrainement vers le haut en repoussant

le tube vers le bas.

Fig2. 7. Capteur de débit a effet Coriolis.

2.2.2.3. Arrét d’émail

Pour pouvoir arréter 1'écoulement d’émail a l'arrét du robot, on place un
distributeur a deux positions sur la conduite d’air vers la cuve (fig2.8), si I'une des
conditions d’arrét est satisfaites, la bobine est excitée et 'air est coupé, il n’y a plus

d’éjection.
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Distributeur 2/2

i ]
B
X |

=
I
H

s

s
TN
T

.!!!!%

P
L=

S
] R
N
(SRS T ]
EEL

Fig2.8. Emplacement de distributeur sur la cuve d’émail.

» Le méme distributeur est placé sur la conduite d’air vers I'entrée de I'armoire de
commande pneumatique pour pouvoir arréter l'air qui souffle dans les buses a

chaque arrét du systéme (fig2.9).

La conduite d’air

) 6 bars
Armoire de commande
pneumatique
Filtre d’air
Manomeétre
Détendeur Distributeur 2/2

Fig2.9. Emplacement de distributeur sur l'‘armoire de commande pneumatique.
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» Distributeur 2/2: cest un dispositif commandé électriquement (Bobine
excitatrice non conductrice) permettant d'autoriser ou d'interrompre par une action

mécanique (rappel du ressort), la circulation d’air dans un circuit (fig2.10).

Symbole:

1 C I} )

Bobine
d’excitation

Iy

Ressort de
rappel

Orifice 2 Orificel

Fig2.10. Le Distributeur 2/2
2.2.2.4. Lavage du circuit d’émail

Le lavage du circuit d’émail est une procédure impérative pour 'entretien de
Iéquipement autrement cela engendrera le bouchage des conduites et surtout celui
des pompes. Actuellement, cette opération se fait par un operateur chargé de faire
passer l'eau a travers le conduit d’émail. Pour automatiser cette procédure, on
propose de placer un électro-distributeur (4/3) tout ou rien. La bobine 1 excitée, le
distributeur permet le passage d’émail et 'excitation de la deuxieme bobine permet
le passage d’eau .Une position repos bloque les deux passages comme le montre le

figure 2.11.

Cette opération est temporisée, le déclenchement de lavage se fait 10mn

apres l'arrét d’émail, et le lavage ne doit durer que 2 minutes.

e
e

2
T 1
1 [
3\
Le passage d’eau

es deux

] H =

7l
/

Blocage

Le passage d’émai

oL

Fig2.11. Electro-distributeur 4/3.
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4/3

Les conduits
d’air

Accouplements

Fig2.12. Emplacement de lélectro-distributeur dans la cabine du robot.
2.2.2.5. La régulation automatique de température

Comme vu dans le premier chapitre, la régulation de température dans la
cabine se fait manuellement. Et pour une automatisation complete de la station, y
comprit cette premiere, on décide de placer une vanne régulatrice sur le circuit de
chauffage. Relier a 'automate, elle permet de controler le passage d’eau chaude ou

son arrét suivant la consigne et 'information sur la température dans la cabine

* Les vannes de régulation : La vanne de controle de débit est un organe qui
a pour but de faire varier sous I'impulsion d'un ordre (régulateur), la section de
passage d'un fluide dans une conduite. La variation peut aller de la fermeture a

Pouverture totale (0% a 100%). [5]
La vanne régulatrice est constituée de deux éléments principaux :

v Le servomoteur: cest I'élément qui assure la conversion du signal de
commande en mouvement de la vanne.

v" Le corps de vanne : c’est 1'élément qui assure le réglage du débit.
Et aussi d'un certain nombre d'éléments auxiliaires :

v Un contacteur de début et de fin de course.
v" Une recopie de la position.

v Un filtre détendeur.
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v Un positionneur : il régule l'ouverture de la vanne en accord avec le signal de

commande.

Plateau de membrane Membra

- Boitier de membrane
Ressort

Tirant de membrane

Plaque indicatrice . Vis de réglage

de course

Ecrou presse-étoupe

. |

Garniture de presse-étoupe Lubrificateur

Chapeau -
Douilles de guidage

Sieg

Guide de clapet s Corps

Fig2.13. Vue en coupe d'une vanne de régulation pneumatique.

2.2.2.6. Le controle de pulvérisation

La suppression des cartes électroniques impose l'utilisation des variateurs de
vitesse pour la régulation de la vitesse des moteurs a courant continu qui
entrainent les pompes volumétriques. Comme cité précédemment au premier
chapitre, chaque deux moteur tournent a la méme vitesse et c’est cela on propose
trois variateurs, chaque deux moteurs doivent étres relier a un seul variateur pour
une bonne régulation sachant qu'un seul variateur électronique peut commander

plusieurs moteur a condition qu’ils aient les mémes caractéristiques.

» Les Variateurs de vitesse électroniques
Définition

Les variateurs de vitesse sont des pré actionneurs analogiques c'est-a-dire qu’els
permettent de commander des actionneurs électriques (moteurs) par modulation de
Iénergie.

Ce sont des systemes qui convertissent les caractéristiques d'une alimentation

en fonction d'une consigne donnée.
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En tenant compte de ces criteres des crateres de choix (voir annexe), on

propose un variateur de la ferme LEROY SOMER.

Principe de fonctionnement

Le variateur de vitesse VE/B de LEROY SOMER est destiné a piloter des
moteurs a courant continu a aimant permanent de la gamme MFA - 3000 tr/min et
a excitation séparée de la gamme MS -3000 tr/min. [6]

Il s’alimente avec une tension alternative monophasée de 230 V. Le VE/B
controle un pont redresseur a thyristors pour réguler la vitesse du moteur, quelque
soit la charge et le réseau.

Ces variateurs sont protégés contre les surtensions par des circuits résistance
ou capacité, et contre les surintensités par limitation du courant.

Ce sont des variateurs unidirectionnels avec retour tachymétrique.

Ils constituent avec les moteurs a courant continu associés des moto-variateurs
performants.

Schéma fonctionnel :

Qs
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Fig2.17. schéma fonctionnel de variateur de vitesse VE/B.
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2.3. Modélisation de la station par GRAFCET

2.3.1. Définition de GRAFCET

GRAFCET (GRAphe Fonctionnel de Commande des Etapes et Transitions) est
un diagramme fonctionnel permettant de décrire graphiquement, suivant un cahier
des charges, les différents comportements d'un automatisme séquentiel. [7] Il
constitue un utile de dialogue entre toutes les personnes collaborant a la conception,
a 'utilisation ou a la maintenance de la machine a automatiser. Il tient une place
privilégiée grace a sa capacité d utilisation dans les phases de conception et de mise

au point d’'un systeme.

2.3.2. Régle d'établissement du GRAFCET

Les étapes :

Une étape caractérise le comportement invariant d'une partie ou de la totalité
du systeme isolé représenté a un instant donné et suivant 1'évolution du systéme,
une étape est soit active ou inactive. La ou les étapes initiales caractérisent ’état du

systeme au début du fonctionnement.

Les transitions (petits traits perpendiculaires aux liaisons orientées) :

Une transition indique la possibilité d'évolution entre plusieurs étapes; cette
évolution s'accomplit par le franchissement de la transition qui provoque un

changement d'activité des étapes.

Les liaisons orientées :

C’est des traits entre les étapes et les transitions : habituellement verticaux et
orientés de haut vers le bas. Les liaisons orientées relient les étapes aux transitions

et les transitions aux étapes; elles indiquent les voies d'évolution.

Les actions :

Elles sont associées aux étapes, elles traduisent ce qui doit étre fait chaque
fois que 1'étape a laquelle elles sont associées est active: attendre, Descendre,

Monter,... Une ou plusieurs actions peuvent étre associées a une seule étape.
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Les réceptivités :

Conditions logiques associées aux transitions: position haute, position basse,
etc. A chaque transition est associée une condition logique appelée condition de

transition ou réceptivité qui peut étre soit vraie soit fausse.

2.3.3. Régles d’évolution de GRAFCET (suivant la norme NFC-03-190).

Reégle N°1 : L'initialisation précise 1'étape ou les étapes actives au début du
fonctionnement. On la repére en doublant les cotés des symboles correspondants. 11

peut y avoir plusieurs étapes initiales dans un GRAFCET.

Reégle N°2 : Une transition est soit validée, soit non validée. Elle est validée lorsque
toutes les étapes immédiatement précédentes sont actives.
Elle ne peut étre franchie que lorsqu'elle est validée, et que la réceptivité associée

a la transition est vraie.

Reégle N°3 : Le franchissement d'une transition entraine l'activation simultanée de
toutes les étapes immédiatement suivantes et la désactivation de toutes les étapes
immeédiatement précédentes.

Exemple : - Cas de transition entre plusieurs étapes.

Reégle N°4: Plusieurs transitions simultanément franchissables sont

simultanément franchies.

Reégle N°5 : Si au cours du fonctionnement, une méme étape doit étre activée et

désactivée simultanément, elle reste active.

2.3.4. Niveaux d’'un GRAFCET

Le GRAFCET peut étre utilise aussi bien pour décrire l'aspect fonctionnel d'un
automatisme que pour le devenir dans le détail en tenant compte des technologies
utilisées. Ces utilisations donnent respectivement des grafcets de niveau 1 et de

niveau 2.
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Chapitre 2 Modélisation de la station par GRAFCET

2.3.4.1. Grafcet de niveau 1

La premiere étape dans 1'élaboration d'une commande par GRAFCET est
I'élaboration d'un grafcet tenant compte exclusivement de l'aspect fonctionnel du
cahier des charges. C'est un grafcet de niveau 1 qui est généralement élaboré par
I'utilisateur de l'installation a automatiser. De fagon plus formelle.

Les spécifications fonctionnelles caractérisent les réactions de l'automatisme
aux informations issues de la partie opérative, dans le but de faire comprendre au
concepteur quel devra étre le role de la partie commande a construire. Elles doivent
donc devenir de facon claire et précise les différentes fonctions, informations et
commandes impliquées dans l'automatisation de la partie opérative, sans préjuger
en aucune facon des technologies employées tant dans la partie commande que dans

la partie opérative elle méme.

2.3.4.2. Grafcet de niveau 2

Avant de mettre en ceuvre le grafcet de niveau 1 décrivant le fonctionnement
de l'installation, le concepteur doit le transformer en un grafcet plus technique qui
tient compte, entre autres :
de l'aspect fonctionnel du cahier des charges
de la technologie de la partie opérative et de la partie commande;
de la nature des capteurs utilisés ;
du mode traitement de l'information.

C'est a ce niveau seulement que doivent intervenir les renseignements sur la
nature exacte des capteurs et actionneurs employés, leurs caractéristiques et les

contraintes qui peuvent en découler.

43



Chapitre 2 Modélisation de la station par GRAFCET

2.3.5. Présentation des modéles Grafcet obtenus

2.3.5.1. Grafcet de marche convoyeur niveau 1

\4

o]

—+ Mise en marche de la statioh U

1 — Mise en marche de convoyeur voyant de marchecy@ur

-+ Convoyeur en marche

2 —|Réglage vitesse de convoyegur

- Vitesse réglée et AU

2.3.5.2. Grafcet de marche de convoyeur niveau 2

\4

[0]

4 M_staA U

1 HCon| voy _m_con

-Con_m

2 HReg_V_Con
—+V_con *AU

2.3.5.3. Grafcet de lavage niveau 1

— AU + (portes ouvertes + arrét de la HT + robot arrété + pas de pression d’air)*pas de détection d’émail *X 23

51— Arrét Email TemporisationT

-+ Temporisation T

52 — Enclenchement de lavage Démarrage des 6 ma@eD@s| Temporisation,T

-1 Fin temporisation T

53| Arrét des 6 Moteurs

- AU + (porte: fermées + HT + robot en marche + pression d’air)*détection d’émail *X 23
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2.3.5.4. Grafcet de lavage niveau 2

A4 AU+ (fin_pt+ HT ar + rob_ar + p_air)*cap_db

511 Ar_em| T=10mn

——T]_/ x51/10mn

52 Lav MCC1 MCC2 MCCB MC(¢4 MCCBMCC6| TB=2mn
——T2/ X52/ 2mn

53|+ Stop_lav | ar_MCC1 ar_MCQG2 ar_MC f3 ar_MdCar_MCC5| ar_MCC6

- AU + (fin_pt + HT _ar + rob_ar + p_air)* cap_db

2.3.5.5. Grafcet de sécurité niveau 1 et 2
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0

—— Aucun arrét d’'urgence n’est enfoncé

1 HMise sous tension de la station

Sur pression d’huile ~ —T- Dépassement haut + dépassement _ Portes ouvertes — Manque de la pression ~ — Manaue déma 1
2 [Arrét robot 4 HArrét de la HT] 7 HArrétde la HT 9 HArrétde laH
+Robot arrét —+HT arréte -+ HT arrété HT arréte
3 HATrrét de la HT] 5 HArrét robo 8  Arrétrobof 10| Arrét d'air | Teml *
+ HT arrété 1 Robot irété —+ Robot arrété T Al arrété capteur de
[11H Arrét robot débit
A . —+ Robot arrét
6 HArrét d'air
—— Air arrété

12 |- Temporisationl

7T Fin temporisation1*conditions d’arrét

13 |1 Enclenchement des 6 moteurs a

- Moteurs en marches

14 H Lavage| Temporisation 2

— Fin temporisation 2
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L
0
AU
1 M_ste
e p_hy — Fin_Pt - D_H + D_B e P_air 1 Cap db
2 [ Stop_rob 4 [7Stop_HT 7 H Stop_HT 9 || Stop_HT
- Rob_ar +HT_ar | HT ar L HT ar
3 - Stop HT 5 [ Stop-Rob o |[ Stop_Rob 10} Stop_air
L HT ar —+ Rob_ar L Air ar
— Rob_ar 11|— Stop_Rob
6 [ Stop_air 1 Rob ar
—— Air_ar
12— 11
—— T1*cap_db
13 - MCC1| MCC2| MCC3 MCC4 MCQ5 MCCd6

14 —— Lav

L

1 Fin T,
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Chapitre 2 Modélisation de la station par GRAFCET Grafcet de fonctionnement niveau 2

Dcy * M- con * Fin-pt * cap-air = 6bars * cuv- pFin-rob

1 HM_hy | Reg V_pal M_pom _eal 5 | Dem_Ext 7 H Dem_Rad 1
TMhy_m Pom_eau_m 4 Ext_m —~Rad_n* T> 35° —+ Rad_ar T <30°
» 8 |1 Ar_Rad

—Rad_ar 30° < T<32°

10l meci MCC2 MCC3 16 HMCC4 18 H MCC5 MCC6

-+ MCC1_m MCC2_m MCC3_m -+ MCC4_m

MCC5_m MCC6_m

[;z'— M_HT

-HT= 62 kv * cap_pc

23 Air_cuv

—+ Cap_db *CA
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Conclusion

Par la mise en place des nouveaux composants, on améliore le cycle de
fonctionnement et on remédie aux nombreux inconvénients cité précédemment. Et
par 1’élaboration de ce grafcet, on met en évidence le cahier des charges imposé
par le service technique de l'unité cuisson. On a pu par cela concrétisé les
conditions et le cycle de nouveau fonctionnement automatisé. On passe a présent a

la programmation de notre solution.
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Chapitre 3 Pautomate TSX 5720 et son langage de programmation

3.1. Introduction

L’automate programmable industriel (API) est aujourd’hui le constituant le
plus répandu des automatismes. Il trouve sa place dans les domaines les plus variés
afin de faciliter les taches les plus complexes et les plus rudes et remédier aux

dangers de travail.

3.2. Définition

L'Automate Programmable Industriel (API) est un appareil électronique
programmable, adapté a Il'environnement industriel, qui réalise des fonctions
d'automatisme pour assurer la commande de pré actionneurs et d'actionneurs a

partir d'informations logique, analogique ou numérique.
3.3. Place de I'API dans le systéme automatisé de production

3.3.1. Les systémes automatisés de production

Un systeme automatisé est un ensemble d’éléments en interaction, et
organisés dans un but précis : agir sur une matiere d’ceuvre afin de lui donner une
valeur ajoutée. [8]

Le systeme automatisé est soumis a des contraintes : énergétiques, de
configuration, de réglage et d’exploitation qui interviennent dans tous les modes de

marche et d’arrét du systeme.

3.3.2. Structure d'un systéme automatisé

Tout systeme automatisé peut se décomposer selon schéma ci-dessous :

CHAINE D'ACTION }

PARTIE COMMAMDE PARTIE OPERATIVE
(PC) (PC)
[ Tatertoce de sortie |} { PrEACTIONNEURS |—»  acTIONNEURS |
[ErrecTevRs]
Modale Unité da
ok tredlement des
dlic o informations PARTIE
| PHYSIQUE
| 1nterfece g entrie | TRANSMETTEURS o] CAPTEURS } COMMANDEE

Fig3.1. Structure d’un systeme automatisé de production.
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+ Partie opérative : Elle agit sur la matiere d’ceuvre afin de lui donner sa
valeur ajoutée.
Les actionneurs (moteurs, vérins) agissent sur la partie mécanique du systeme
qui agit a son tour sur la matiere d’ceuvre.

Les capteurs / détecteurs permettent d’acquérir les divers états du systeme.

+ Partie commande : Elle donne les ordres de fonctionnement a la partie
opérative.

Les pré actionneurs permettent de commander les actionneurs ; ils assurent le
transfert d’énergie entre la source de puissance (réseau électrique, pneumatique ...)
et les actionneurs. Exemple : contacteur, distributeur ...

Ces pré actionneurs sont commandés a leur tour par le bloc traitement des
informations. Celui-ci recoit les consignes du pupitre de commande (opérateur) et

les informations de la partie opérative transmises par les capteurs / détecteurs.

+ Poste de controle : Composé des pupitres 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 états du systéeme a l'aide de

voyants, de terminal de dialogue ou d'interface homme-machine (IHM).

3.3.3. Nature des informations traitées par I'automate

Les informations peuvent étre de type :

% Tout ou rien (T.O.R.) : I'information ne peut prendre que deux états (vrai/faux,
Ooul...).

C'est le type d'information délivrée par un détecteur, un bouton poussoir ...

s Analogique : l'information est continue et peut prendre une valeur comprise
dans une plage bien déterminée. C'est le type d'information délivrée par un
capteur (pression, température ...).

s Numérique : I'information est contenue dans des mots codés sous forme binaire
ou bien hexadécimale. C'est le type d'information délivrée par un ordinateur ou

un module intelligent.
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3.4. Architecture des automates
3.4.1. Structure externe

Les automates peuvent étre de type compact ou modulaire. [9]

3.4.1.1.De type compact : Il integre le processeur, I'alimentation, les entrées et les
sorties. Selon les modeles et les fabricants, i1l pourra réaliser certaines fonctions
supplémentaires (comptage rapide, E/S analogiques ...) et recevoir des extensions en

nombre limité.

Ces automates, de fonctionnement simple, sont généralement destinés a la
commande de petits automatismes. On distinguera les modules de programmation
(LOGO de Siemens, ZELIO de Schneider, MILLENIUM de Crozet ...) des micros

automates.

3.4.1.2. De type modulaire : le processeur, l'alimentation et les interfaces
d'entrées / sorties résident dans des unités séparées (modules) et sont fixées sur un
ou plusieurs racks contenant le "fond de panier" (bus plus connecteurs).

Ces automates sont intégrés dans les automatismes complexes ou puissance,

capacité de traitement et flexibilité sont nécessaires.

3.4.2. Structure interne

3.4.2.1. Module d'alimentation : il assure la distribution d'énergie aux différents

modules.

3.4.2.2. Unité centrale(CPU): a base de microprocesseur, elle réalise toutes les
fonctions logiques, arithmétiques et de traitement numérique (transfert, comptage,
temporisation...)

3.4.2.3. Le bus interne : il permet la communication de 'ensemble des blocs de

I'automate et des éventuelles extensions.

3.4.2.4 Mémoires: Elles permettent de stocker le systeme d'exploitation (ROM ou

PROM), le programme (EEPROM) et les données systéeme lors du fonctionnement

(RAM). Cette derniere est généralement secourue par pile ou batterie. On peut, en

regle générale, augmenter la capacité mémoire par adjonction de barrettes

mémoires type PCMCIA.
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3.5. Interfaces d'entrées / sorties

3.5.1. Interface d'entrée : elle permet de recevoir les informations du S.A.P. ou du

pupitre et de mettre en forme ce signal (filtrage, ...) tout en l'isolant électriquement.

3.5.2. Interface de sortie: elle permet de commander les divers pré actionneurs et

éléments de signalisation du S.A.P. tout en assurant l'isolement électrique.
Principales fonctions :

Cartes d'entrées / sorties : Au nombre de 4, 8, 16 ou 32, elles peuvent aussi bien
réaliser des fonctions d'entrées, de sorties ou les deux.
Ce sont les plus utilisées et les tensions disponibles sont normalisées (24, 48,
110 ou 230V continu ou alternatif ...).
Les voies peuvent étre indépendantes ou posséder des "communs".
» Les cartes d'entrées permettent de recueillir I'information des capteurs, boutons
. qui luil sont raccordés et de la matérialiser par un bit image de l'état du
capteur.
» Les cartes de sorties offrent deux types de technologies : les sorties a relais
électromagnétiques (Bobine plus contact) et les sorties statiques (a base de

transistors ou de triacs).

Cartes de comptage rapide : elles permettent d'acquérir des informations de

fréquences élevées incompatibles avec le temps de traitement de I'automate.

Cartes de commande de mouvement, dits modules Motion : Elles permettent
d'assurer le positionnement avec précision d'élément mécanique selon un ou
plusieurs axes. La carte permet par exemple de piloter un servomoteur et de
recevoir les informations de positionnement par un codeur. Les démarreurs

progressifs, et les variateurs de vitesse.

Cartes d'entrées / sorties analogiques : Elles permettent de réaliser
I'acquisition d'un signal analogique et sa conversion numérique (CAN)
indispensable pour assurer un traitement par le microprocesseur. La fonction
inverse (sortie analogique) est également réalisée.

Les grandeurs analogiques sont normalisées : 0-10V ou 4-20mA.
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e) Autres cartes :

ASEANEE NN

Cartes de régulation PID
Cartes de pesage
Cartes de communication (Ethernet ...)

Cartes d'entrées / sorties déportées

3.6. Cablage des entrées / sorties d'un automate

3.6.1. Alimentation de l'automate

L'automate est alimenté généralement par le réseau monophasé 230V ; 50 Hz

mais d'autres alimentations sont possibles (110V etc. ...).

3.6.2. Alimentation des entrées de 'automate

L'automate est pourvu généralement d'une alimentation pour les
capteurs/détecteurs.
Les entrées sont connectées au 0 V (commun) de cette alimentation.

Les informations des capteurs/détecteurs sont traitées par les interfaces d'entrées.

3.6.3. Alimentation des sorties de 'automate

Les interfaces de sorties permettent d'alimenter les divers pré actionneurs.

Il est souhaitable d'équiper chaque pré actionneur a base de relais de circuits RC.

3.7. Programmation des automates

Il existe 4 langages de programmation des automates qui sont normalisés au
plan mondial par la norme CEI 61131-3.
Chaque automate se programmant via une console de programmation

propriétaire ou par un ordinateur équipé du logiciel constructeur spécifique.

3.7.1. Liste d'instructions (IL Instruction List) : Langage textuel de méme
nature que l'assembleur (Programmation des microcontroleurs).

Tres peu utilisé par les automaticiens.
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3.7.2. Langage littéral structuré (ST Structured Text) : Langage informatique
de méme nature que le Pascal, il utilise les fonctions comme if ... then ... else ... (s1 ...
alors ... sinon ...)

Peu utilisé par les automaticiens.

3.7.3. Langage a contacts (LD Ladder diagram) : Langage graphique
développé pour les électriciens. Il utilise les symboles tels que : contacts, relais et

blocs fonctionnels et s'organise en réseaux (labels). C'est le plus utilisé.

3.7.4. Langage GRAFCET (SFC Sequential Function Chart): langage de
spécification, est utilisé par certains constructeurs d'automate (Schneider, Siemens)
pour la programmation. Parfois associé a un autre langage, il permet une
programmation aisée des systémes séquentiels tout en facilitant la mise au point

des programmes ainsi que le dépannage des systemes.

3.8. Critéres de choix d'un automate

Il revient a l'utilisateur d’établir le cahier des charges de son systéme et de
regarder sur le marché 'automate le mieux adapter aux besoins, en considérant un

certain nombre de criteres importants :

Nombre d'entrées / sorties : le nombre de cartes peut avoir une incidence sur le
nombre de racks des que le nombre d'entrées / sorties nécessaires devient élevé.
Nature des entrées / sorties : numériques, analogiques, booléennes, etc....),

La nature du traitement (temporisation, comptage, etc....),

Type de processeur : la taille mémoire, la vitesse de traitement et les fonctions
spéciales offertes par le processeur permettront le choix dans la gamme souvent tres
étendue.

Fonctions ou modules spéciaux : certaines cartes (commande d'axe, pesage ...)
permettront de "soulager" le processeur et devront offrir les caractéristiques
souhaitées (résolution, ...).

Fonctions de communication : I'automate doit pouvoir communiquer avec les autres
systemes de commande (API, supervision ...) et offrir des possibilités de

communication avec des standards normalisés.
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3.9. Présentation de 'automate TSX 57 20

La société Schneider a mis en ceuvre une large gamme d’automate de
marque « Télémécanique », ainsi que différents logiciels adaptés a leur
programmation. [10]

Citons par exemple :
» automate TSX NANO.
» ’automate TSX MICRO.
» L’automate TSX Premium.
* ’automate Quantum.
En tenant compte des points soulignés précédemment, nous avons choisi, pour
lPautomatisation de notre station d'émaillage, I'automate TSX Premium le TSX

57 20 qui comporte les éléments suivants :

Les modules
d’entrées/sorties

Le processeur

Le rack

L’alimentation

Fig3.2. L'automate TSX 57 20

3.9.1. Les composants de TSX 57 20
3.9.1.1. Un Rack

Il constitue 1’élément de base de la plate forme d’automatisme premium

puisqu’il assure les fonctions suivantes : [11]
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a- Fonction mécanique

Il permet la fixation de l'ensemble des modules d'une station automate
(Alimentation, Processeur, Module d’entrées/sorties T.O.R ou analogique, Module

métier).
b- Fonction électrique

Il assure la distribution de I'alimentation nécessaire a chaque module de la

station.

3.9.1.2. I’Alimentation

Le module d’alimentation est destiné a l'alimentation du rack et de ses
modules installés, il est choisi en fonction :
v" Du réseau d’alimentation électrique.
v" De la puissance nécessaire.
L’automate TSX 5720 est équipé d'un module d’alimentation de type « TSX PSY
1620 »
Le module d’alimentation TSX PSY 1620 comprend :

N° | DESCRIPTION

1 Un bloc de visualisation

2 | Un bouton-poussoir RESET provoquant une

reprise a chaud de I'application

3 | Un emplacement recevant une pile

4 | Un volet assurant la protection de la face avant

du module.

5 | Un bornier a vis permettant le raccordement

au réseau de 'alimentation

6 | Un passage pour collier de serrage des cables.

7 Un fusible situé sous le module

Fig3.3. le module d’alimentation TSX PSY 1620 et ses composantes.
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3.9.1.3. Le Processeur
+ Présentation:

La plate-forme d’automatisme Premium qui automatisera notre station utilise
un processeur de type TSX P 5720 qui permet de gérer I'ensemble de cette station

constituée de modules d’entrées/sortie « Tout ou Rien »

+ Description :

Le processeur simple format TSX P 5720 comprend
en face avant :

(1) Bloc de visualisation comprenant 4 voyants :

RUN, ERR, I/O, TER.

(2) Un bouton RESET provoquant un démarrage a

froid de I'automate lorsqu'il est actionné.

(3) Une prise terminal TER : raccordement d'un

terminal de programmation ou de réglage. Le processeur TSX 5720

(4) Une prise terminal AUX : raccordement d'un

périphérique.

(5) Un emplacement pour une carte d'extension mémoire au format PCMCIA type 1
en I'absence de carte mémoire, cet emplacement est équipé d'un cache qu’il est

obligatoire de maintenir en place, son extraction provoque l'arrét du processeur.

(6) Un emplacement pour une carte de communication format PCMCIA type 111

raccordement au processeur d'une voie de communication.

(7) Connecteur SUBDJY points pour raccordement du bus FIPIO maitre.
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3.9.1.4. La Structure mémoire

L'espace mémoire de I'automate Premium est composé d'une mémoire RAM
interne destinée a recevoir l'application (données, programme et constantes), qui
peut étre étendue par une carte mémoire PCMCIA (destinée a recevoir le

programme est les constantes).
a. Cartes extension mémoire PCMCIA

Ces cartes amovibles permettent de stocker le programme d’application, les
constantes ainsi que, selon modele, des fichiers et la base des symboles applications.
Deux types de cartes extension mémoire sont proposés :

v Carte mémoire de type RAM sauvegardée.

v' Carte mémoire de type Flash EPROM.

+ Emplacement pour carte d’extension mémoire PCMCIA
Cet emplacement, en face avant du processeur (fig3.5), permet de recevoir une

carte mémoire optionnelle au format PCMCIA.

Clarte mémoire

Fig3.5. Carte d’extension mémoire PCMCIA

b. Mémoire application

La mémoire application se décompose en zones mémoire, réparties
physiquement dans la mémoire RAM interne et la carte mémoire PCMCIA (si le

processeur est équipé d'une carte mémoire).
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3.9.1.5. Module d’entrées/sorties « Tout ou Rien »
+ Description:

Les modules d'entrées/sorties “Tout ou Rien” sont au format standard (1
emplacement) ; ils se présentent sous la forme de boitiers plastiques assurant la
protection de toute la partie électronique.

v" Les modules d’entrées «T.O.R » sont des TSX DEY

v" Les modules de sorties « T.O.R »sont des TSX DSY

v Les modules mixtes d’entrées/sorties TSX MY 28FK/28RFK possedent
simultanément 16 entrées et 12 sorties.

Leur raccordement est par connecteur type HE 10

N° | IDENTIFICATION

Un bloc de visualisation des voies et de diagnostic du

1 module.

Connecteurs type HE 10, protégés par un capot. Ils
permettent le raccordement des entrées/sorties aux
capteurs et pré actionneurs soit directement, soit par

2 I'intermédiaire d'embases de raccordement Telefast 2.

Fig3.6. Module a connecteurs HE10.

3.9.2. Le cablage électrique de 'automate
3.9.2.1. Systéme de pré cablage TELEFAST
+ Présentation:

Ce systeme permet de raccorder les entrées/sorties des modules munis de
sorties a connecteurs de type HE 10 vers des interfaces de raccordement est

d’adaptation a cablage rapide appelées TELEFAST2. [12]
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%+ Description :

Le raccordement entre un module d’E/S TOR a connecteur HE10 et 'embase
de raccordement TELEFAST 2 geffectue par l'intermédiaire dun cable de

raccordement comme le montre la figure3.7 :

MODULE E/$ « TOR »

CONMNECTEUR HE 10

Carte mémoir

MODULE TELEFAST 2

Fig3.7. Le cablage TELEFAST 2

3.9.2.2. Branchement des Entrées / Sorties
a. Branchement des entrées

Le principe de raccordement consiste a envoyer un signal électrique vers
I'entrée choisie sur 'automate dés que l'information est présente.

L'alimentation électrique peut étre fournie par l'automate (en général 24V
continu) ou par une source extérieure.

» Un automate programmable peut étre a logique positive ou négative :
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LOGIQUE POSITIVE

LOGIQUE NEGATIVE

Le commun interne des entrées est relié au 0V
Ov  24v

Le commun interne des entrées est relié au 24
24v

Ov

HEEIEIE AR EL:
| D0 o 0 [

Entrées

AUTOMATE PROGRAMMAELE

Bl LR AL
[ o o o o o

Entrées

o

AUTOMATE PROGRAMMABLE

EX: l'automate « TSX 5720 » fonctionne ¢
logique positive

Pour mettre une entrée automate au 1 logi
il faut lui imposer un potentiel de +24 Volt

n
Pour mettre une entrée automate au 1 logi
nlkdaut lui imposer un potentiel de 0 Volt

ue,

L
L * !
|:A\ 1s0 P\ 1s0
dcy doy
Lo e Y Zav
CIEEIEIEIE AR b[a[P[P[P[P[P
I—I:]Tm-éreﬁ =T - I#&T;&_E L -]
AUTOMATE PROGRAMMABLE AUTOMATE PROGRAMMABLE

b. Branchement des sorties

Le principe de raccordement consiste a envoyer un signal électrique vers le pré

actionneur connecté a la sortie choisie de I'automate dés que l'ordre est émis.

L'alimentation électrique est fournie par une source extérieure a l'automate

programmable.

3.9.3. Dialogue homme/machine

Le dialogue homme /machine est assuré par un puggtcommande, qui est un terminal

opérateur (nommeé XBT), il a pour fonction p

rincgmde :

» visualiser en temps réel les données issues deiratisme et I'état des divers éléments

de la station.

» Modifier des parametres de I'automatisme.

» Commander 'automatisme par des commandes TOUTIEN R
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» gestion des alarmes et des défauts.

3.9.3.1. Présentation du pupitre de commande XBT

Le pupitre XBT est connecté a I'automate par leaésTELEMECANIQUE UNITELWAY
(fig3.8), c’est cet automate qui controle I'enseentié I'installation. [2]

1A

Fig3.8: Eléments d’'un systéeme automatisé.

L’acces aux différents écrans (égalemepeks vues) est assuré par des touches situées de
part et d’autre du terminal. Celles-ci sont de deatures différentes :

» les touches R1 a R10 sont des touches dynamiqueseddonctions changent suivant la

vue sur laquelle se trouve I'utilisateur. Dans as des indications apparaissent a I'écran pour

désigner 'effet de chacune d’entre elles.

> les touches F1 a F12 possédant quand a elles tsuggimémes fonctions quelque que
soit I'écran sur lequel se trouve l'utilisateurfalit noter au passage que toutes ces touches n‘ont
pas forcement de fonctions attribuées.

Les vues sont développées en utilisant repeésentation fonctionnelle de type blocs et
paveée qui se veut étre la plus claire et la plésipe possible. Une attention est donnée a la
facilité d’utilisation de I'application.

Au centre de I'écran se trouvent les informations disponibles. Cetliesont fréequemment
fournies dans des tableaux possédant le code cauaant :

- les cases bleues ne peuvent étre modifiées.
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- les cases jaunes peuvent étre modifiees. (potaie, il suffit d'appuyer sur la touche

« Mod », de se positionner sur la case a modifieseedéplacant a I'aide des touches

« fleches »,0n peut alors entrer les valeurs stégma 'aide du clavier numérique).
Sur les co6tés,on trouve les indications concernant les touchesaRR10 qui permettent
d’accéder aux autres vues de I'application.
En bas de I'écran enfin, se trouve un bandeau permettant de viseral derniére page alarme
en cours. (Dans ce bandeau, il n’est possible tied au niveau de I'’XBT qu’une seule alarme
a la fois).

La représentation du terminal opérateur est dopaeé figure3.9 ci-dessous :

i HWEHU COMMANDES =N
.!'H_I" = - . - : | E=3 R:_' L]
| e -L?;_"l [Wcess srwortimic | [ avr 58 o] (= —
J':E' ALCES tﬁlnﬁﬁl |_ 'mﬁ F NI TR E- . |ongchies
.|1>qu.||:.~: b HE. — =] [Arces v comwors | Rk wers| [W=| | = Eﬂt ,]!':]:,,::,I,!::,I:lm
owmiges | |55 ] [ B it
(Fonetions = Z i L2eret
b ) =i | [=®] [Fwoe ovas [ el oA [ | | } T
diffdrentes sclon "\I ' Y - «E'] ]|nmﬂ = Jl e [ RG® sehom les voes)
les vins) e " I = |
ﬁT_ lﬁlmm:m ill[lll.'l'ttll-m _-HE_'
L] e

[ movenis weee ||

I E— IE:I. CYCLE HINL ¢ [ B69 w) ';r-m:u:|: )
Sy nopligue 5
wlorl l oig ! . 4 - _ Fosetions
S =1 | F} - personnatisables
' . Fa | i b -
Mo | @ L] -FE .ﬂ- s
!:E! A @ sl { B3 3 -
i .....r 7l i :— Avquritpment
C oo :;F-" ‘9 :r.v g, E fiE - |/ Az Dl
- I = e

Fanpide evele

. ﬂé ﬁﬁ__—_
" Héammement

Uiépart evele

Fig3.9 : Représentation du terminal opérateur.
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3.9.4. Programmation de 'automate TSX 5720
3.9.4.1. Présentation du logiciel PL7 PRO

Le PL7 est un logiciel de programmation destiné a la conception et la mise
en ceuvre des applications pour les automates de type Télémécanique. IL permet de
structurer diverses applications pour notre automate Premium puisqu’il propose 4

types de langages qui peuvent étre mixés au sein d'une méme application. [13]

e Langage a contacts ;

o Littéral structuré ;
» GRAFCET ;

¢ Liste d’instructions.

3.9.4.2. Objets langages

Tous ses langages inclus des objets qui sont utilisés en tant qu’opérandes dans

les instructions.

Nous distinguons généralement cing zones pour les objets langage :

ZONE SYMBOL | DESCRIPTION
E

Ces bits sont les "images logiques" des états
Entrées % I

électriques des entrées

Ces bits sont les "images logiques" des états
Sorties % Q

électriques des sorties

C’est des bits internes qui permettent de
Mémoire % M mémoriser des états intermédiaires durant

I'exécution du programme

Ils mémorisent les constantes ou les messages
Constante % K alphanumériques. Leur contenu ne peut étre écrit

ou modifié que par le terminal.

Les bits systeme %S0 a %S127 surveillent le bon
Systémes % S fonctionnement de 'automate ainsi que le

déroulement du programme application.
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3.9.4.3. Langages de programmation
a. Le langage a contact (LD)

Est un langage graphique qui permet la transcription de schémas a relais, il
est adapté au traitement combinatoire.
Une section de programme écrite en langage a contacts se compose d’'une suite de

réseaux de contacts exécutés séquentiellement par 'automate.

COMMENTAIRE

ETIQUETTE r

{("REGISTRE DEMMARAGE / ARRET DECORATION?)

Hi3nd %0431

| {H

ELEMENTS GRAPHIQUES

Etiquette Repére un réseau de contacts (optionnel).

Renseigne un réseau de contacts (optionnel).
Commentaire « 222 caracteres alphanumériques au maximum par réseau et

encadrés de part et d'autre par les caracteres (* et *) ».

Ils représentent :

les entrées/sorties de 'automate (détecteurs, relais...)

Eléments les fonctions d’automatismes (temporisateurs, compteurs...,)

graphiques Les variables internes de 'automate.
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 Exemples d’éléments graphiques

DESIGNATION GRAPHISME | FONCTION

Contact a _| I_ Contact passant quand I'objet bit qui le pilote
fermeture est a I'état 1.

Contact a _| ,1_ Contact passant quand l'objet bit qui le pilote
ouverture est a ’état 0.

Contact a _lpl_ Front montant : détection du passage de 0 a
détection de 1 de l'objet bit qui le pilote.

front montant

Contact a _INI_ Front descendant : détection du passage de
détection de 1 a 0 de l'objet bit qui le pilote.

front descendant

~ )~ L’objet bit associé prend la valeur du résultat
Bobine directe
de la zone test.

yu L’objet bit associé prend la valeur inverse du
Bobine inverse
résultat de la zone test.

Bobine 5 L’objet bit associé est mis a 1 lorsque le

d’enclenchement résultat de la zone test est a 1.

Bobine de L’objet bit associé est mis a 0 lorsque le
¢ clench ~R)- , .

déclenchement résultat de la zone test est a 1

b. Le littéral structuré
+ Présentation:

Le langage littéral structuré est un langage évolué de type algorithmique
particulierement adapté a la programmation des fonctions arithmétiques
complexes, manipulations de tableaux et gestions de messages.

Il permet la réalisation de programmes par écriture de lignes de

programmation, constituées de caracteres alphanumeériques.
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COMMENTAIRES

[ = SYHCHROS DECORATION "opticn" =)

#Lecture codeur decoration *)
#MW14:=0;
¥MW14:=%I9.5:11:; .
%MW14: =GRAY_TO_INT{%MW14); INSTRUCTIONS
(#Separation en 2 plages *)

IF %MW14<1025 THEN *MW13:=5xMWl4.END IF:
IF(%MW14->10233THEN *MW13:=:xHW14-1024.END_IF:

INSTRUCTION | DESCRPTION

= Affectation d'un bit

+,-,%,/ Addition, Soustraction, Multiplication, Division entiére

MF Mot flottant

MD Mot double

OR OU booléen

AND ET booléen

NOT Complément logique

RE Front montant

FE Front descendant

SET Mise a 1

RESET Mise a 0

INC Incrémentation

DEC Décrémentation

SHL Décalage logique a gauche

SHR Décalage logique a droite

ROL Décalage logique circulaire a gauche

ROR Décalage logique circulaire a droite

DINT TO_REAL | Conversion d'un entier double format en flottant

REAL_TO_DINT | Conversion d'un flottant en entier simple format

— THEN Cette structure de controle réalise une ou plusieurs
actions si une condition est vraie.
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C. le grafcet
+ Présentation:
Le Grafcet permet de représenter graphiquement et de facon structurée le
fonctionnement d’'un automatisme séquentiel.
La description graphique du comportement de celui-ci et des différentes

situations qui en découlent, s’effectue a I’aide de symboles graphiques simples.

 Exemple d’une section Grafcet

104 (I
2) pyo *RECALAGE CHAINES?)
o : — 3)
everrouillage variat *)
108
1) T
*Recalage en cours®)
(5) 108
(6)
107
N° | DESIGNATION GRAPHISME DESCRIPTION
Renvois ]”/ "n" est le numéro de 1'étape "d'ou l'on
1
d’origine vient" (étape d'origine).
m Symbolisent les étapes initiales
2 Etape initiale actives en début du cycle apres une
mitialisation ou une reprise a froid.
3 Commentaire (*Commentaire®) Décrire I'étape
Permettent le passage d'une étape a
+ une autre. Une réceptivité associée a
cette transition permet de définir les
4 Transition o . )
conditions logiques nécessaires au
franchissement de cette transition.
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Ii Symbolisent un état stable de
5 Etape simple T I'automatisme.
\L "n" est le numéro de I'étape "ou 1'on
Renvoi de , o
6 " va" (étape de destination).
destination

d. Liste d’instructions :

Une section écrite en langage liste d'instructions se compose d’une suite

d’instructions exécutés séquentiellement par 'automate.

| {(*Attente de séchage*l _________ COMMENTAIRE

312 ETIQUETTE
LD $I1.0
AMND EM10 INSTRUCTIONS
aT 502 . 5

3.9.4.4. Etapes de mise en ceuvre d’'une application sous PL7 Pro

Nous allons procéder a :

» La configuration de notre automate Premium « TSX 5720 » sous le logiciel PL7
Pro

» La création d'une application.

Etape 1: En cliquant sur « Fichier » puis sur « Nouveau », on voit apparaitre une
fenétre.

Nous choisissons le type d’automate, de processeur, et de carte mémoire et on valide

par « OK ».
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CARTE MEMOIR

AUTOMATE

PROCESSEUR

« OUL
Pour une section

CRAFCET

ok digeis by créaton de Fapplcation
. A WIS T [AATIRE AR MRTH BL D Ctiie

Fig3.8. fenétre de choix de l'automate et de processeur.

Etape 2 : Apres validation, apparait une fenétre appelée « Navigateur application »

"4 PL7 PRO : <Sans nom>

=iy STATION
(=1 {55 Configuration
i 5 Configuration matérislls

i = Configuration logicislls
-1 {25 Programme

[+ [T Tache Mast
5 o[ _T) Evénements
1o [LT]) Wariables

[} Tables d'animation

51 (B Dossier

[_Z]) Ecrans d'esploitation

LocaL sy IMODIF. |

Fig3.9. fenétre de navigation.

» Un clique sur « Configuration» puis sur « Configuration matérielle » pour

configurer les éléments de 'automate (Alimentation, Rack....
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% PL7 PRO : <Sans nom >
Fichier Edition Services %“ue ©Outls AP Debug  ©Options Fenétre 7

aBlEEs] o2 M el F6 2lm| o] m(5m 2 (e
‘st Navigateur Appl... |z”§”z| Ll Configuration |Z||§”z|

=y sTaton [Tswerzowvis.. ~| [0 #w] i

EIF|

[Lof
T
S
=
5
7
2
o

LOCAL (N MODIF OWR i

Fig3.10. présentation de l'automate et de ses adresses.

Etape 3 : Choisir le type d’alimentation par un double clique sur « Le rack 0 » et on

valide par « OK ».

B - STATION
=) {23 Configuration
@ Configurat

[g] Contigurat
~{_3 Programme

B Taohe Ma:

(0] Wariables
] Tables d animat )E
[0) Diossier

[ T] Esrans deppteit

ol

Famille:;

B

B

Le rack O

T5X PSY 2600 ALIM, 100{240VCA 26 W LocAL [MODIF, |

Fig3.11. choix de l'alimentation.

L’alimentation
choisie

Etape 4 : Choisir le type de rack par un double clique sur « IEI » puis on valide par

«OK»
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dII = é-l'!lll-iﬂ=ﬂl =il wlo)o ] wisim| i

= Harguini Loy

— RACK CHOISI

4 A
]'I‘a?-:'ﬁl‘?rﬂ Ralk & PoebTains B ENEELE V2
FT"'-?'C'W"-\'H:J'C (RLALY. 1) PCFRITOITS EXTEMRRLL VD
T Ry 126k Mal) 12 POSITIONS EXTEWSSLE v

Fig3.12. choix des racks.

Etape 5 : Configuration des modules d’entrées/sorties par un double clique sur

chaque position de module.

" PL7 PRO.: <5ans nom>

Edition Services Vue Gutls AP Debug Options Fepétre 7

= -E9 Proar

() Téohe Mast

© o [) Evinements
¥ (] Warisbles E
(L) Tables danimation

"] Eerans dexploitation

SRo= i

Ajouter un module

Famille: IModule:
Analogique 1.6 |TSXDEY 16A5  16E 220/240WCA BORN -~ oK |
Commurnication 15 | TSXDEY 1602 16E 24vCC SINK BORN |
Comptage 15 |TSXDEY16D3 16E 48wCC SINK BEORN
Déport BusX 1.0 |TSXDEY 16FK  16E RAPID 24VCC SIMK CONM Anrler |
Mouvement 15 |TSXDEY 32D2K 32E 24vCC SINK COMM =
[l RSV 2o M L DORROVCE SE Pesage 1.7  |TS®DEY 32D3K  32E 48wCC SIMK COMN
Produits Tiers 1.0 X AE eli] B
Simulation 1.0 JFSADMY 28FK  1BE 24%CC, 125 24WCC
TS DMY 28RFK 16E 24¥CC. 125 REFLEX
TSX DSY 0BR4D 85 RELAIS VCC BORM
TSKDSY 0BAS 85 RELAIS Siva, BORM
TS DSY 08R5A 85 RELAIS 100Wa_ BORM |

Type de module

Fig3.13. choix des modules d’entrée/sortie.

» Suivant le nombre d’entrées/sorties de notre station : 36 entrées et 27 sorties,
on a choisit

* 3 Modules d’entrées de 16 bits TSX DEY 16 A5.

* 2 Modules de sorties de 16 bits TSX DSY 16 T2.
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Etape 6 : Toute la configuration matérielle fini, on ferme la boite de dialogue et on

confirme la configuration globale par « OUI ».

| ™1 PL7 PRO : <Sans nom>
Fi Edditi Yue Cutils A

an

Slm| el Bism 2w

(=25 STATION
Corfiguration
. EP Configuration maté
] Configuration logie
Frogramme
+[Z] Téche Mast
-[[) Evénements
(] Wariables
ST Tables d'animation
#1+{7) Dossier

“[7) Ecrans deyploitation

LY ? ) Canfirmez-vous la reconfiguration globale?

[on | Annuler I

mWhHmm wE
e HEE

EEEEE)

Fig3.14. fenétre de la configuration globale.

Etape 7 : Pour créer une nouvelle section un clique sur « Tache Mast » (ou bien sur

Tache Fast) puis double clique sur « Prl »

PL7 PRO : <Sans

=i Navigateur Appiication [~ [BX| | propristés de pri

= =3 STATION
= 3 Configuration Ch H d I
" @ Contmaonmaiiee OIxX de langage
Configuration logicielle +
4B, Configuration des abjets Grafcet
- {23 Programme
= 2 TicheMast Langage © |57 -
Sl
-[&) Ghant (Etat LD
s
- & - Commentaie
|23 Evénements
- [10) variables |

<[] Tables d'animation

|23 Dossier
~+|__] Eerans d'esploitation
= ’ 0K I Annuler I

[GR7OK  MODIF. |

Fig3.15. choix de langage de programmation.

» Nous choisissons le type de langage utilisé (on a choisit le langage grafcet) et on

valide par « OK ».
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La configuration ainsi faite, on passe a la création de la table des

mnémoniques de notre choix puis a la programmation.

B PL7 PRO : programme de la station - [¥ariables]

& Fichier  Edtion Services Woe Outls AP Debug  Options  Fendtre 7

=10l x|
=18 x|

Bl ol¥ & Elae| 56 Sm Y2 BB(m 2

¥ Faramétres IE,IS ;I .ﬁ.dr_l 1. TS¥ DEY 1645 ;I ¥ Zone de saisie
I ;'
I-
Fiepére Type | Symbale Commentaire
=110 EEBOOL | Aut arret d'urgence total
AN EEBOOL | Au arret d'urgence
2 | et EBOOL | Au con arret d'urgence de conwoyedr
=3 EEBOOL Bp_m_con bouton poussoir marche contoyeur
AR EEBOOL Bp_m_rob bouton poussoir marche robot
) R EBOOL |Cap_air capheur d'air
*I1.6 EBOOL | Cap_db capteur de débit
=17 EBOOL Cap_p_hy capteur de la sur pression hydraulique
.8 EBOOL | Cap_pc capteur pidce
=9 EEBOOL | Fin_pt fing de course des portes
=110 EEBOOL Cap w bal capteur de vitesse de balayage
=i EEOOL DO h dépaszement haut
12 EEOOL O b dépassement bas
=113 EEQOL Doy départ cycle
=14 EBOOL | Ext_m extrackeur en marche
%115 EBOOL | Ht haute tension réglée & B2KY
Prét Local | [:5vs [ar7 oK | love [ 2

Fig3.16. Exemple d’attribution d’'un symbole des entrées.

Avec le langage grafcet, il suffit de créer le modele GRAFCET

de la station

sur une page de PL7 puis de programmer les étapes et les transitions, pour cela on

a choisit le langage a contact.

Voici une partie de programme de fonctionnement de la station (activation des 6

moteurs a courant continu) :
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] PLT PRO : programme de la station _|EI|1|
Fichier Edition Serwices Wue ©utils AP Debug Options Fengétre 7

B8] o|v] & @B sl S(m| 2o ®E(m| 2]

E3 GRAFCET : MAST - Chart o | 4
=l
| 2
- - - - - I -
| 17 |m | 19 |= | > H | 23 |a ‘ 25 @ | 27 |a
—4m —+n -+ —4= -+ —+mu
| 1 |m | 20 |= | 22 B | 24 |@ ‘ 26 |m | eI H
[ [ [ [ |
|
- =
< 1 ’

[T B3| £1x] 28 £l %2

Fig3.17. Exemple de fenétre de programmation en Grafcet.

Avec un double clic sur le carré de la transition ou 'un des carrés de 1’étape, on

obtient une page qu’'on programme en contact ce qui donne la figure suivante :

PRO : programme de la station o )=

Edition Serwices Wue oOutils AP Debug Options  Fendtre 7
R <] | =B wa| 2l EEc] mS(m] 7w |

HrE18 ShE20 Y22 For2d e o 28 Act_ht
| |

I || | | | || | | €50
—C >

LOCAaL LI:S%S GRT DK MODIF. | OWR

Fig3.18. exemple de programmation d’une étape
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Conclusion

Dans ce chapitre, on a fait la présentation des automates programmables en
générale et celui de TSX57 20 en particulier. Ce dernier a été choisit pour le
pilotage de la station d’émaillage ainsi que son langage de programmation le PL7
pro. On termine par le programme ainsi fait.

Le simulateur de logiciel PL7 sous toutes ses versions est trés puissant mais
inaccessible, ce qui nous oblige, pour des raisons de validation de reprogrammer le
méme cycle de fonctionnement avec le logiciel STEP 7 (logiciel de programmation

des automates de la ferme SIEMENS).
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Conclusion générale

Conclusion générale

Par suite du travail qui nous a été assigné par le service technique de I'unité
cuisson a 'ENIEM, relatif a 'automatisation de la station d’émaillage, en tenant
compte de tous les aléas liés a la méconnaissance de ces équipements et en outre de
son systeme de commande, nous jugeons tant bien que réel que nous sommes

arrivés aux exigences dictées par le cahier des charges.

Les améliorations proposées tout au long de ce travail permettront de
remédier aux différents inconvénients liés au fonctionnement actuel de la station et
nous considérons également que l'automate choisi est robuste et répond
favorablement aux conditions de travail. Il permet de multiples avantages a savoir :

v" La réduction de cycle de travail ;
v L’amélioration de la qualité et 'augmentation de la quantité recherchées

dans toutes les industries modernes.

Ce stage nous a été trés bénéfique sur tous les points de vue, et ce d'une part,
il nous a permet de mettre en ceuvre nos connaissances théoriques sur un cas
purement industriel et dautre part, il nous a permis également, par un
rapprochement des ingénieurs de I'unité en question d’a parfaire nos connaissances

sur 'automatisation des systemes.

Nous n’allons pas prétendre que ce travail est totalement parfait, mais nous
estimons que ce modeste projet d’étude répond a ce qui a été assigné dans
I'introduction et que tous les chapitres y apparents ont été développés a bon
escients. Nous espérons enfin, que ce travail puisse étre concrétise sur le plan

pratique et étre profitable aux promotions a venir.
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STATION

DOSSIER TECHNIQUE

Application :

Concepteur :

Version Logiciel:

Projet :

Version application :

Automate cible :

Date de derniére modification :

programme de la station.STX

PL7 V4.5

0.0

08/07/2009 11:18:00

TSX 5720

Checksum : 25C32

Auteur :

Service :

Automate cible : TSX 5720

1 Page de garde

Imprimé le 08/07/2009

Indice :

Folio:1-1

Ce document est la propriété de la société XXX et ne peut étre reproduit ou communigué sans son autorisation.
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CONFIGURATION DES RACKS

Numérodurack: O Référence du rack: TSXRKY 6E

Référence de l'alimentation: TSXPSY 2600

Emplace ment Famille Référence
0 Premium TSX5720
1 Tout ou Rien TSXDEY 16A2
2 Tout ou Rien TSXDEY 16A2
3 Tout ou Rien TSXDSY 16T2
4 Tout ou Rien TSXDSY 16T2
Numérodurack: 1 Référence du rack: TSXRKY 4EX

Référence de l'alimentation :

Emplacement Famille Référence
0 Tout ou Rien TSXDEY 16A2
Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009

Service : 3.1.1 Configuration des racks Indice :

Automate cible : TSX 5720 Folio:3.1.1-1
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TSX 5720 [RACK 0 POSITION 0]

Identification du module :

Référence commerciale : TSX5720 Désignation : PROCESSEUR TSXP 5720

Adresse : 000

Caractéristigues Mémoire :

RAM interne : 48 KMOTS Cartouche : AUCUNE

Parametres des taches :

Tache MAST : Tache FAST :

cyclique : OUI

période : O ms période : 5ms

chien de garde : 250 ms chien de garde : 100 ms

Mode de marche :

Run/Stop : NON
Démarrage automatique en Run:  NON

RAZ des YdMwi sur reprise a froid : oul

Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009

Service : 3.1.2 Paramétres des coupleurs Indice :

Automate cible : TSX 5720 Folio:3.1.2-1
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Identification du module :

Réf. commerciale :
Adresse :

Parameétres de la voie 0

Affectation Tache/Voie :
Type de voie :
Fonction Métier :

Vitesse de Trans. :

Type de coupleur :
Nombre d'esclaves :

Parametres de la voie 1

Voie non configurée

TSX 5720 [RACK 0 POSITION 0]

TSX5720
000

MAST
Prise Terminal
LIAISON UNI-TELWAY

19200 Bits/s
Maitre
8

Désignation :
Symbole :

Symbole voie :

Délai :
Parité :

PROCESSEUR TSX P 5720

30ms
impaire

Auteur :

Service :

Automate cible : TSX 5720

3.1 Configuration matérielle
3.1.2 Paramétres des coupleurs

Imprimé le 08/07/2009

Indice :

Folio:3.1.2-2

Ce document est la propriété de la société XXX et ne peut étre reproduit ou communigué sans son autorisation.




TSX DEY 16A2 [RACK 0 POSITION 01]

Identification du module

Réf. commerciale : TSXDEY 16A2 Désignation : 16E 24VCA BORN
Adresse .01 Symbole :

Paramétre des voies en entrées

Voie Repere Symbole Tache

0 %I1.0 Aut MAST

1 %I1.1 Au MAST

2 %I1.2 Au_con MAST

3 %I1.3 Bp_m_con MAST

4 %I1.4 Bp_m_rob MAST

5 %I1.5 Cap_air MAST

6 %I1.6 Cap_db MAST

7 %I1.7 Cap_p_hy MAST

8 %I1.8 Cap_pc MAST

9 %I1.9 Fin_pt MAST

10 %I1.10 Cap_v_bal MAST

11 %I1.11 D_h MAST

12 %I1.12 D b MAST

13 %I1.13 Dcy MAST

14 %I1.14 Ext_m MAST

15 %I1.15 Ht MAST

Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

3.1.2 Paramétres des coupleurs

Automate cible : TSX 5720 Folio:3.1.2-3
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TSX DEY 16A2 [RACK 0 POSITION 02]

Identification du module

Réf. commerciale : TSXDEY 16A2 Désignation : 16E 24VCA BORN
Adresse .02 Symbole :

Paramétre des voies en entrées

Voie Repere Symbole Tache

0 %I2.0 Ht_ar MAST

1 %I2.1 Con_m MAST

2 %I2.2 Mccl_m MAST

3 %I2.3 Mcc2_m MAST

4 %I2.4 Mcc3_m MAST

5 %I2.5 Mccd_m MAST

6 %I2.6 Mcc5_m MAST

7 %I2.7 Mcc6_m MAST

8 %I2.8 MAST

9 %I2.9 Fin_pmh MAST

10 %I2.10 Fin_pmb MAST

11 %I2.11 Fint2 MAST

12 %I2.12 Fintl MAST

13 %I12.13 Rob_ar MAST

14 %I2.14 Ca MAST

15 %I2.15 Ca_lav MAST

Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

3.1.2 Paramétres des coupleurs

Automate cible : TSX 5720 Folio:3.1.2-4
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TSX DSY 16T2 [RACK 0 POSITION 03]

Identification du module

Réf. commerciale : TSXDSY 16T2 Désignation : 16S 24VCC SCE 0,5A BORN
Adresse .03 Symbole :

Parametre des voies en sorties

Voie Repére Symbole Tache Réarm. Mode repli Val. repli

0 %Q3.0 Act_ht MAST Programmé Repli 0

1 %Q3.1 Con MAST Programmé Repli 0

2 %Q3.2 Rég_v_con MAST Programmé Repli 0

3 %Q3.3 Voy_m_con MAST Programmé Repli 0

4 %Q3.4 Mont_rob MAST Programmé Repli 0

5 %Q3.5 Dec_rob MAST Programmé Repli 0

6 %Q3.6 Reg_v_bal MAST Programmé Repli 0

7 %Q3.7 Stop_em MAST Programmé Repli 0

8 %Q3.8 Lav MAST Programmé Repli 0

9 %Q3.9 Stop_lave MAST Programmé Repli 0

10 %Q3.10 Stop_air MAST Programmé Repli 0

11 %Q3.11 M_sta MAST Programmé Repli 0

12 %Q3.12 Dem_m_hy MAST Programmé Repli 0

13 %Q3.13 Act_pom_eau MAST Programmé Repli 0

14 %Q3.14 Dem_rad MAST Programmé Repli 0

15 %Q3.15 Stop_rad MAST Programmé Repli 0

Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

Automate cible : TSX 5720

3.1.2 Paramétres des coupleurs
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TSX DSY 16T2 [RACK 0 POSITION 04]

Identification du module

Réf. commerciale : TSXDSY 16T2 Désignation : 16S 24VCC SCE 0,5A BORN
Adresse 104 Symbole :

Parametre des voies en sorties

Voie Repére Symbole Tache Réarm. Mode repli Val. repli

0 %Q4.0 Mccl MAST Programmé Repli 0

1 %Q4.1 Mcc2 MAST Programmé Repli 0

2 %Q4.2 Mcc3 MAST Programmé Repli 0

3 %Q4.3 Mcc4 MAST Programmé Repli 0

4 %Q4.4 Mcc5 MAST Programmé Repli 0

5 %Q4.5 Mcc6 MAST Programmé Repli 0

6 %Q4.6 MAST Programmé Repli 0

7 %Q4.7 Air_cuv_em MAST Programmé Repli 0

8 %Q4.8 Ar_lav MAST Programmé Repli 0

9 %Q4.9 Stop_rob MAST Programmé Repli 0

10 %Q4.10 Stop_ht MAST Programmé Repli 0

11 %Q4.11 Act_ext MAST Programmé Repli 0

12 %Q4.12 Fin_templ1 MAST Programmé Repli 0

13 %Q4.13 MAST Programmé Repli 0

14 %Q4.14 MAST Programmé Repli 0

15 %Q4.15 MAST Programmé Repli 0

Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

Automate cible : TSX 5720
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TSX DEY 16A2 [RACK 1 POSITION 00]

Identification du module

Réf. commerciale : TSXDEY 16A2 Désignation : 16E 24VCA BORN
Adresse 100 Symbole :

Paramétre des voies en entrées

Voie Repere Symbole Tache

0 %I1100.0 Air_ar MAST

1 %I1100.1 Mot_hy_m MAST

2 %I1100.2 Pom_m MAST

3 %I1100.3 Rad_m MAST

4 %I1100.4 Rad_ar MAST

5 %I100.5 Tml MAST

6 %I100.6 MAST

7 %I1100.7 MAST

8 %I1100.8 MAST

9 %I1100.9 MAST

10 %I1100.10 MAST

11 %I1100.11 MAST

12 %I1100.12 MAST

13 %I1100.13 MAST

14 %I1100.14 MAST

15 %I100.15 MAST

Auteur : 3.1 Configuration matérielle Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

3.1.2 Paramétres des coupleurs

Automate cible : TSX 5720 Folio:3.1.2-7

Ce document est la propriété de la société XXX et ne peut étre reproduit ou communigué sans son autorisation.



CONFIGURATION DES BITS, MOTS ET BLOCS FONCTIONS

BITS MOTS BLOCS FONCTIONS
Interne (%M) 512 Interne (%MB,%MW,%MD,%MF) 1024 Timer(s) (%TM) 128
Systéme (%S) 128 Systéme (%SW,%SD) 128 Timer(s) série 7 (%T) O
Commun (%NW) 0 Monostable(s) (%MN) 32
Constant (%KB,%KW,%KD,%KF) 256 Compteur(s) (%C) 64
Registre(s) (%R) 4
Drum(s) (%DR) 4

CONFIGURATION GRAFCET

Nombre d'étapes : 128
Nombre d'étapes actives : 40
Nombre de transitions : 48
Nombre de macro-étapes : 0

Nombre d'étapes de macro-étape (y compris les %XMi, %X.IN et %Xi.OUT) :

Auteur :

Service :

Automate cible : TSX 5720

3 Configuration
3.2 Configuration logicielle

Imprimé le 08/07/2009

Indice :

Folio:3.2-1
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STRUCTURE APPLICATION

Tache Section Module Langage

MAST PRL LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART GRAFCET
CHART - PAGEO %X0->%X1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X1->%X2 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X2->%X0 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X3->%Xx4 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X0 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X0 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X0 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X1 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X1 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X1 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X2 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X2 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X2 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X3 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X3 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X3 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X4->%X5 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X5->%X6 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X6->%X3 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X6->%X4 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X7->%X8 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X8->%X9 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X10->%X11 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X12->%X13 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X14->%X15 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X4 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X4 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X4 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X5 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X5 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X5 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X6 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X6 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X6 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X7 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X7 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X7 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X8 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X8 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X8 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X10 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X10 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X10 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X12 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X12 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X12 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X14 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X14 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE1 %X14 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X9->%X17 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X17->%X18 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X18->%X29 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X29->%X30 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X30->%X7 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X19->%X20 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X21->%X22 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X15->%X16 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X23->%X24 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X15->%X14 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X25->%X26 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE2 %X27->%X28 LANGAGE A CONTACTS (LD)

Auteur : 4 Programme Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :
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Tache Section

Module

Langage

MAST

CHART - PAGE2 %X9 P1
CHART - PAGE2 %X9 N1
CHART - PAGE2 %X9 PO
CHART - PAGE2 %X17 P1
CHART - PAGE2 %X17 N1
CHART - PAGE2 %X17 PO
CHART - PAGE2 %X18 P1
CHART - PAGE2 %X18 N1
CHART - PAGE2 %X18 PO
CHART - PAGE2 %X29 P1
CHART - PAGE2 %X29 N1
CHART - PAGE2 %X29 PO
CHART - PAGE2 %X30 P1
CHART - PAGE2 %X30 N1
CHART - PAGE2 %X30 PO
CHART - PAGE2 %X11 P1
CHART - PAGE2 %X11 N1
CHART - PAGE2 %X11 PO
CHART - PAGE2 %X19 P1
CHART - PAGE2 %X19 N1
CHART - PAGE2 %X19 PO
CHART - PAGE2 %X20 P1
CHART - PAGE2 %X20 N1
CHART - PAGE2 %X20 PO
CHART - PAGE2 %X13 P1
CHART - PAGE2 %X13 N1
CHART - PAGE2 %X13 PO
CHART - PAGE2 %X21 P1
CHART - PAGE2 %X21 N1
CHART - PAGE2 %X21 PO
CHART - PAGE2 %X22 P1
CHART - PAGE2 %X22 N1
CHART - PAGE2 %X22 PO
CHART - PAGE2 %X15 P1
CHART - PAGE2 %X15 N1
CHART - PAGE2 %X15 PO
CHART - PAGE2 %X16 P1
CHART - PAGE2 %X16 N1
CHART - PAGE2 %X16 PO
CHART - PAGE2 %X23 P1
CHART - PAGE2 %X23 N1
CHART - PAGE2 %X23 PO
CHART - PAGE2 %X24 P1
CHART - PAGE2 %X24 N1
CHART - PAGE2 %X24 PO
CHART - PAGE2 %X25 P1
CHART - PAGE2 %X25 N1
CHART - PAGE2 %X25 PO
CHART - PAGE2 %X26 P1
CHART - PAGE2 %X26 N1
CHART - PAGE2 %X26 PO
CHART - PAGE2 %X27 P1
CHART - PAGE2 %X27 N1
CHART - PAGE2 %X27 PO
CHART - PAGE2 %X28 P1
CHART - PAGE2 %X28 N1
CHART - PAGE2 %X28 PO
CHART - PAGES3 %X31->%X32
CHART - PAGES %X32->%X33
CHART - PAGES %X33->%X34
CHART - PAGES %X34->%X39
CHART - PAGES3 %X39->%X45
CHART - PAGES3 %X32->%X35
CHART - PAGES3 %X35->%X36
CHART - PAGES %X36->%X39
CHART - PAGES3 %X32->%X37
CHART - PAGES3 %X37->%X38
CHART - PAGES %X38->%X39
CHART - PAGES3 %X32->%X40
CHART - PAGE3 %X40->%Xx41
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Tache Section

Module

Langage

MAST

CHART - PAGES3 %X41->%X45
CHART - PAGES3 %X32->%X42
CHART - PAGES3 %X42->%X43
CHART - PAGES3 %X43->%X44
CHART - PAGES3 %X44->%X45
CHART - PAGES3 %X31 P1
CHART - PAGES3 %X31 PO
CHART - PAGE3 %X32 P1
CHART - PAGES %X32 N1
CHART - PAGES3 %X32 PO
CHART - PAGE3 %X33 P1
CHART - PAGES3 %X33 N1
CHART - PAGES3 %X33 PO
CHART - PAGES %X34 P1
CHART - PAGES %X34 N1
CHART - PAGES %X34 PO
CHART - PAGE3 %X39 P1
CHART - PAGES3 %X39 N1
CHART - PAGES3 %X39 PO
CHART - PAGE3 %X35 P1
CHART - PAGE3 %X35 N1
CHART - PAGES3 %X35 PO
CHART - PAGES %X36 P1
CHART - PAGES %X36 N1
CHART - PAGES3 %X36 PO
CHART - PAGE3 %X37 P1
CHART - PAGE3 %X37 N1
CHART - PAGES3 %X37 PO
CHART - PAGES3 %X38 P1
CHART - PAGE3 %X38 N1
CHART - PAGES %X38 PO
CHART - PAGES %X40 P1
CHART - PAGES %X40 N1
CHART - PAGES3 %X40 PO
CHART - PAGES3 %X41 P1
CHART - PAGES %X41 N1
CHART - PAGES3 %X41 PO
CHART - PAGES3 %X42 P1
CHART - PAGES %X42 N1
CHART - PAGES3 %X42 PO
CHART - PAGES3 %X43 P1
CHART - PAGE3 %X43 N1
CHART - PAGE3 %X43 PO
CHART - PAGES3 %X44 P1
CHART - PAGES %X44 N1
CHART - PAGES %X44 PO
CHART - PAGE4 %X45->%XA46
CHART - PAGE4 %X46->%X47
CHART - PAGE4 %X47->%X31
CHART - PAGE4 %X45->%X32
CHART - PAGE4 %X45 P1
CHART - PAGE4 %X45 N1
CHART - PAGE4 %X45 PO
CHART - PAGE4 %X46 P1
CHART - PAGE4 %X46 N1
CHART - PAGE4 %X46 PO
CHART - PAGE4 %X47 P1
CHART - PAGE4 %X47 N1
CHART - PAGE4 %X47 PO
CHART - PAGES %X48->%X49
CHART - PAGES %X49->%X50
CHART - PAGES5S %X50->%X51
CHART - PAGES %X51->%X48
CHART - PAGES %X48 P1
CHART - PAGES %X48 N1
CHART - PAGES %X48 PO
CHART - PAGES %X49 P1
CHART - PAGES %X49 N1
CHART - PAGES %X49 PO
CHART - PAGES %X50 P1
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LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
LANGAGE A CONTACTS (LD)
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Tache Section Module Langage
MAST CHART - PAGE5 %X50 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE5 %X50 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE5 %X51 P1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE5 %X51 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGE5 %X51 PO LANGAGE A CONTACTS (LD)
POST LANGAGE A CONTACTS (LD)
FAST MAIN LANGAGE A CONTACTS (LD)
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Service : 4.1 Structure application Indice :
Automate cible : TSX 5720 Folio:4.1-4
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Commentaire :

TOP

%I1.6

MAST-PRL

%I2.14

%I1.8

%I1.5

%I1.7

%I1.9

%I1.12

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I1.6 Cap_db capteur de débit

%I2.14 Ca condition d'arret

%I1.8 Cap_pc capteur piece

%I1.5 Cap_air capteur d'air

%I1.7 Cap_p_hy capteur de la sur pression hydraulique
%I1.9 Fin_pt fins de course des portes

%I1.11 D_h dépassement haut

%I1.12 Db dépassement bas
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Commentaire :

CHART - PAGE O

PAGEO

]

(*MARCHE ROBOT*)

(* marche de convoyeur*)

TOP

%I1.3 %I1.2

CHART - PAGED %X(0)->%X(1)

/|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%I1.3 Bp_m_con bouton poussoir marche convoyeur
%I1.2 Au_con arret d'urgence de convoyeur
CHART - PAGED %X(1)->%X(2)
TOP
%I2.1
| \:‘:@

Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE
%I2.1 Con_m convyeur en marche
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TOP

%I1.2 %I2.1

CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(2)->%X(0)

HH

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.2
%I2.1

TOP

%I1.4 %I1.1

%I1.0

%I2.1:

SYMBOLE
Au_con
Con_m

4

CHART - PAGED %X(3)->%X(4)

COMMENTAIRE

arret d'urgence de convoyeur

convyeur en marche

H

|
V]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

|
V]

G-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.4 Bp_m_rob bouton poussoir marche robot
%I1.1 Au arret d'urgence
%I1.0 Aut arret d'urgence total
%I2.14 Ca condition d'arret
CHART - PAGEO %X0 P1
TOP
%X2 %I1.1 %M63
| || (s
— 4 | (s
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X2
%I1.1 Au arret d'urgence
%M63
CHART - PAGEO %X0 N1
TOP
%M63
.
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGEO

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M63
CHART - PAGEO %X0 PO
TOP
%X1 %I1.3 %M63
| | £ a
— 1 | O
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X1
%I1.3 Bp_m_con bouton poussoir marche convoyeur
%M63
CHART - PAGEO %X1 P1
TOP
%I1.3 %I1.1 %M80
| | A (s
— 1 N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.3 Bp_m _con bouton poussoir marche convoyeur
%I1.1 Au arret d'urgence
%M80
CHART - PAGEO %X1 N1
TOP
%M80 %Q3.1
| N >
%Q3.3
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M80
%Q3.1 Con marche de convoyeur
%Q3.3 Voy_m con voyant marche convoyeur
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TOP

%X2

CHART - PAGEO

CHART - PAGEO %X1 PO

%Q3.2

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(>

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X2
%Q3.2 Rég_v_con réglage de la vitesse de convoyeur
CHART - PAGEO %X2 P1
TOP
%X1 %I2.1 %Q3.2
| || (e
— 4 | (s
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X1
%I2.1 Con_m convyeur en marche
%Q3.2 Rég_v_con réglage de la vitesse de convoyeur
CHART - PAGEO %X2 N1
TOP
%I2.1 %Q3.2
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.1 Con_m convyeur en marche
%Q3.2 Rég_v_con réglage de la vitesse de convoyeur
CHART - PAGEO %X2 PO
TOP
%X0 %I1.2 %Q3.1

H ]

(>
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Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE
%X0

%I1.2
%Q3.1

TOP

%X6

SYMBOLE

Au_con
Con

CHART - PAGEO

CHART - PAGEO %X3 P1

COMMENTAIRE

arret d'urgence de convoyeur

marche de convoyeur

%M20

i

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X6
%M20

TOP

SYMBOLE

CHART - PAGEO %X3 N1

COMMENTAIRE

()

%M20

4

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M20

TOP

%X4 %I1.13 %I1.1

SYMBOLE

%I1.0

CHART - PAGEO %X3 PO

COMMENTAIRE

\

%M20

N

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X4
%I1.13
%I1.1
%I1.0
%M20

W
d

SYMBOLE

Decy
Au
Aut

COMMENTAIRE

départ cycle
arret d'urgence
arret d'urgence total

()
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CHART - PAGE 1

PAGE1

3 6
L
4 |m
-l
H
5 m
==
L
6 |m
=l L |
3 4
(*FONCTIONNEMENT*) 30

I
[T

15
-t
I I Ié/
L] L] L] L]
g [ 10 |a 12 | 14 (@
e | | ] L ] L |
9 11 13 15
CHART - PAGE1L %X(4)->%X(5)
TOP
%I2.9
— | €]
| \J
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.9 Fin_pmh fin de course point mort haut
CHART - PAGE1L %X(5)->%X(6)
TOP
anu
2
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TOP

%I1.1

CHART - PAGE1

CHART - PAGEL %X(6)->%X(3)

%I1.0

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.1 Au arret d'urgence
%I1.0 Aut arret d'urgence total
CHART - PAGEL %X(6)->%X(4)
TOP
%I2.10
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.10 Fin_pmb fin de course point mort bas
CHART - PAGEL %X(7)->%X(8,10,12,14)
TOP
%I11.13 %I1.0 %I1.1 %I2.14

H

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.13
%I1.0
%I1.1
%I2.14

TOP

%I100.1

)]
d

SYMBOLE
Dey

Aut

Au

Ca

CHART - PAGEL %X(8)->%X(9)

COMMENTAIRE
départ cycle

arret d'urgence total
arret d'urgence
condition d'arret

=l
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1100.1

TOP

%I100.2

CHART - PAGE1

SYMBOLE
Mot_hy_m

CHART - PAGEL %X(10)->%6X(11)

COMMENTAIRE

moteur hydraulique en marche

=l

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1100.2

TOP

%I1.14

SYMBOLE
Pom_m

CHART - PAGEL %X(12)->%X(13)

COMMENTAIRE
pompe en marche

G-

G-

=l

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.14 Ext_m extracteur en marche
CHART - PAGEL %X(14)->%X(15)
TOP
%1100.3
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1100.3 Rad_m radiateur en marche
CHART - PAGEL %X4 P1
TOP
%X3 %I2.9

%Q3.4

A

()

%MO

(-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%X3 Etap_init
%I2.9 Fin_pmh
%Q3.4 Mont_rob
%MO Mont8rob
TOP
%MO

CHART - PAGE1

COMMENTAIRE

fin de course point mort haut
montée robot
monté de robot

CHART - PAGEL %X4 N1

%Q3.4

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MO Mont8rob monté de robot
%Q3.4 Mont_rob montée robot
CHART - PAGEL %X4 PO
TOP
%X5 %I2.9 %Q3.4
| || £ a
I | AN
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X5
%I2.9 Fin_pmh fin de course point mort haut
%Q3.4 Mont_rob montée robot
CHART - PAGE1L %X5 P1
TOP
%X4 %I2.9 %Q3.5
| || s
— | (s
%M1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X4

%I2.9 Fin_pmh fin de course point mort haut

%Q3.5 Dec_rob décente robot

%M1 Des_rob décente de robot
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CHART - PAGE1

CHART - PAGEL %X5 N1

TOP

%M1 %M1

- (

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M1 Des_rob décente de robot
CHART - PAGEL %X5 PO

TOP

%I2.10 %M1

sl C

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.10 Fin_pmb fin de course point mort bas
%M1 Des_rob décente de robot

CHART - PAGEL %X6 P1

TOP
%X5 %M21
—/ (s

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X5

%M21
CHART - PAGEL %X6 N1

TOP

%M17

(-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M17
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CHART - PAGE1

CHART - PAGEL %X6 PO

%M21

TOP
%X3 %I1.1
%X4 %I1.1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

()

REPERE SYMBOLE
%X3 Etap_init
%I1.1 Au
%M21
%X4
CHART - PAGE1L %X7 P1
TOP
%X30 %I1.6 %M17
| || (s
I | AN
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE
%X30
%I1.6 Cap_db capteur de débit
%M17
CHART - PAGEL %X7 N1
TOP
%M17
. >
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE
%M17
CHART - PAGEL %X7 PO
TOP
%X8 %I11.13 %X10 %X14 %X12 %M17

H ]

OF
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X8
%I1.13
%X10
%X14
%X12
%M17

TOP

%I1.13 %I2.14 %I1.1

CHART - PAGE1

SYMBOLE

Dey

%I1.0 %X7

CHART - PAGEL %X8 P1

COMMENTAIRE

départ cycle

%M81

4

H

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.13
%I2.14
%I1.1
%I1.0
%X7
%M81

TOP

W |
d d

SYMBOLE
Decy

Ca

Au

Aut

%M81

CHART - PAGEL %X8 N1

\

COMMENTAIRE
départ cycle
condition d'arret
arret d'urgence
arret d'urgence total

%Q3.12

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M81
%Q3.12

TOP

%X9 %I100.1

SYMBOLE

Dem_m_hy

CHART - PAGEL %X8 PO

()

COMMENTAIRE

démarrage de moteur hydraulique

%M81

4

H

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X9
%I1100.1
%M81

SYMBOLE

Mot_hy_m

\

COMMENTAIRE

moteur hydraulique en marche
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CHART - PAGE1

CHART - PAGEL %X10 P1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.13
%X7
%Q3.13
%M50

TOP

%M50

SYMBOLE
Dey

Act_pom_eau

CHART - PAGE1 %X10 N1

TOP
%I1.13 %X7 %Q3.13
H -
%M50

COMMENTAIRE
départ cycle

activation de la pompe d'eau

>

%Q3.13

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M50
%Q3.13

TOP

%X11 %I100.2

SYMBOLE

Act_pom_eau

CHART - PAGEL %X10 PO

COMMENTAIRE

activation de la pompe d'eau

(-

%Q3.13

HH]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

()

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X11
%I100.2 Pom_m pompe en marche
%Q3.13 Act_pom_eau activation de la pompe d'eau
CHART - PAGEL %X12 P1
TOP
%X7 %I11.13 %I1.1 %I1.0 %Q3.13
| | | | | | e
S
—— On
%M5

(>
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CHART - PAGE1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%X7
%I11.13 Dcy
%I1.1 Au
%I1.0 Aut
%Q3.13 Act_pom_eau
%M5
CHART - PAGE1 %X12 N1
TOP
%M5

COMMENTAIRE

départ cycle

arret d'urgence

arret d'urgence total
activation de la pompe d'eau

%Q3.13

Ai

(-

Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M5
%Q3.13 Act_pom_eau activation de la pompe d'eau
CHART - PAGEL %X12 PO
TOP
%X13 %I1.14 %M5
| ||
I | N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X13
%I1.14 Ext_m extracteur en marche
%M5
CHART - PAGEL %X14 P1
TOP
%X7 %I1.13 %I1.1 %I2.14 %M5
I | | | | | (s
— 1 N

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X7
%I1.13
%I1.1
%I2.14
%M5

SYMBOLE

Dey

COMMENTAIRE

départ cycle
arret d'urgence
condition d'arret
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TOP

%M5

CHART - PAGE1

CHART - PAGE1L %X14 N1

%Q3.14

(-

COMPARE %M70
EN > /
.
%MW10 =1
%MW50 <t
<> -
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M5
%Q3.14 Dem rad activation de radiateur
%MW10
%MW50
%M70
CHART - PAGEL %X14 PO
TOP
COMPARE %M5
%MW50>35 / R
\
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW50
%M5
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CHART - PAGE 2

PAGE2
8 10 12 14
Y . Y : Y : Y :
9 = 11 u 13 u 15 O
==
I I I I ]
H . . s s s
17 = 19 u 21 u 23 = 25 = 27 =
——n ——n ——n ——n =n —n
H . . s s s
18 - 20 - 22 - 24 - 26 - 28 -
I I I I I
==
H
29 -
B
H
30 =
==
7

CHART - PAGE2 %X(9,11,13,16)->%X(17,19,21,23,25,27)

TOP

CHART - PAGE2 %X(17)->%X(18)

TOP

%I2.2

| G-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I2.2 Mccl m moteur & courant continu 1 en marche
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TOP

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X(18,20,22,24,26,28)->%X(29)

TOP

%I1.15

CHART - PAGE2 %X(29)->%X(30)

1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.15

TOP

%I1.6

SYMBOLE COMMENTAIRE
Ht haute tension réglée a 62KV

CHART - PAGE2 %X(30)->%X(7)

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.6

TOP

%I2.3

SYMBOLE COMMENTAIRE
Cap_db capteur de débit

CHART - PAGE2 %X(19)->%6X(20)

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I2.3 Mcc2_m moteur & courant continu 2 en marche
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TOP

%I2.4

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X(21)->%X(22)

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

COMMENTAIRE
moteur & courant continu 3 en marche

REPERE SYMBOLE
%I2.4 Mcc3_m
CHART - PAGE2 %X(15)->%X(16)
ToP
%1100.4 COMPARE COMPARE
—i }_ %MW20<30 —— 35>06MW20

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1100.4
%MW20

TOP

%I2.5

SYMBOLE
Rad_ar

CHART - PAGE2 %X(23)->%X(24)

COMMENTAIRE
radiateur a larret

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.5

TOP

%I100.4

SYMBOLE
Mcc4_m

CHART - PAGE2 %X(15)->%6X(14)

COMMENTAIRE
moteur & courant continu 4 en marche

'

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I1100.4 Rad_ar radiateur a l'arret
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CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X(25)->%6X(26)
ToP

%I2.6

- -

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.6 Mcc5_m moteur & courant continu 5 en marche

CHART - PAGE2 %X(27)->%X(28)

TOP

%I2.7

sl @~

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.7 Mcc6_m moteur & courant continu 6 en marche

CHART - PAGE2 %X9 P1

TOP

%X8 %I100.1 %MA1

Sl ¢

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X8
%I1100.1 Mot_hy_m moteur hydraulique en marche
%M41
CHART - PAGE2 %X9 N1
TOP

%M41
.
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M41
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CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X9 PO

TOP
%X17 %M41
| \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X17
%M41
CHART - PAGE2 %X17 P1
TOP
%X9 %M7
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X9
%M7
CHART - PAGE2 %X17 N1
TOP
%M7 %Q4.0
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M7
%Q4.0 Mccl marche moteur 1
CHART - PAGE2 %X17 PO
TOP
%X18 %I2.2 %Q4.0

HH]

()
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Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE
%X18

%l2.2
%Q4.0

TOP

%X17 %I2.2

SYMBOLE

Mccl_m
Mccl

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X18 P1

COMMENTAIRE

moteur & courant continu 1 en marche

marche moteur 1

%M15

HH]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X17
%l2.2
%M15

TOP

SYMBOLE

Mccl_m

CHART - PAGE2 %X18 N1

COMMENTAIRE

(>

moteur & courant continu 1 en marche

%M14

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M14

TOP

%X29

SYMBOLE

CHART - PAGE2 %X18 PO

COMMENTAIRE

-

%M15

s

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X29
%M15

SYMBOLE

COMMENTAIRE

O
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TOP

%X18 %X20 %X22

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X29 P1

%X24 %X26

%X28

%Q3.0

H T

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X18
%X20
%X22
%X24
%X26
%X28
%Q3.0
%M16

TOP

%M16

SYMBOLE

Act_ht

CHART - PAGE2 %X29 N1

COMMENTAIRE

activation haute tension

()

%M16

(-

%Q3.0

4

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M16
%Q3.0

TOP

%I1.15 %X30

SYMBOLE

Act_ht

CHART - PAGE2 %X29 PO

COMMENTAIRE

activation haute tension

\

%Q3.0

H

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.15
%X30
%Q3.0

SYMBOLE
Ht

Act_ht

COMMENTAIRE

O

haute tension réglée a 62KV

activation haute tension
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CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X30 P1

TOP
%X29 %I1.15 %Q4.7
| || (e
— | N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE
%X29
%I1.15 Ht haute tension réglée a 62KV
%Q4.7 Air_cuv_em I'air est souflé dans la cuve
CHART - PAGE2 %X30 N1
TOP
%M2 %Q4.7
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE
%M2 Air_cuv souflage de l'air dans la cuve
%Q4.7 Air_cuv_em I'air est souflé dans la cuve
CHART - PAGE2 %X30 PO
TOP
%X7 %I1.6 %M2
| | N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE
%X7
%I1.6 Cap_db capteur de débit
%M2 Air_cuv souflage de l'air dans la cuve
CHART - PAGE2 %X11 P1
TOP
%I1100.2 %X10 %M42
— N
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGE2

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I100.2 Pom_m pompe en marche
%X10
%M42
CHART - PAGE2 %X11 N1
TOP
%M42
.
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MA42
CHART - PAGE2 %X11 PO
TOP
%X19 %M42
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X19
%MA2
CHART - PAGE2 %X19 P1
TOP
%X11 %M8
d \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X11
%M8
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CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X19 N1

TOP
%M8 %Q4.1
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M8
%Q4.1 Mcc2 marche moteur2
CHART - PAGE2 %X19 PO
TOP
%X20 %I2.3 %Q4.0
—— | N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X20
%I2.3 Mcc2_m moteur & courant continu 2 en marche
%Q4.0 Mccl marche moteur 1
CHART - PAGE2 %X20 P1
TOP
%I2.3 %X19 %M35
| | (e
— \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.3 Mcc2_m moteur & courant continu 2 en marche
%X19
%M35
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TOP

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X20 N1

%M35
\

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M35

CHART - PAGE2 %X20 PO
TOP
%X29 %M35
| \

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X29

%M35

CHART - PAGE2 %X13 P1
TOP
%I1.14 %X12 %M43
| | (s

— | d N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.14 Ext_m extracteur en marche
%X12
%M43
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CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X13 N1

TOP

%M43
\
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M43
CHART - PAGE2 %X13 PO
TOP
%X21 %M43
| .
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X21
%M43
CHART - PAGE2 %X21 P1
TOP
%M9
\
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M9
CHART - PAGE2 %X21 N1
TOP
%M9 %Q4.2
| .

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M9

%Q4.2 Mcc3 marche moteur 3
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TOP

%X22 %I2.4

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X21 PO

%Q4.2

S amal

Liste de Variables utilisées dans le rung :

()

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X22
%I2.4 Mcc3_m moteur & courant continu 3 en marche
%Q4.2 Mcc3 marche moteur 3
CHART - PAGE2 %X22 P1
TOP
%I2.4 %X21 %M36
| | A (s
— 1/ N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.4 Mcc3_m moteur & courant continu 3 en marche
%X21
%M36
CHART - PAGE2 %X22 N1
TOP
%M36
\
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M36
CHART - PAGE2 %X22 PO
TOP
%X29 %M36
| .
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGE2

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X29
%M36
CHART - PAGE2 %X15 P1
TOP
%X14 %]1100.3 %M6
| || (s
— | \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X14
%I1100.3 Rad_m radiateur en marche
%M6
CHART - PAGE2 %X15 N1
TOP
%M6 %Q3.15
— | (0
COMPARE %MA46
N S e >_
\
%MW20 =
%MW30 <
<>
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M6
%Q3.15 Stop_rad arret de radiateur
%MW20
%MW30
%M46
TOP+1
%M6 COMPARE %Q3.15
| | %MW20<35 / >—
| ’ N
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CHART - PAGE2

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M6

%MW20

%Q3.15 Stop_rad arret de radiateur

CHART - PAGE2 %X15 PO

TOP

%X16 %M46 %M6

H 1 C

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X16

%M46
%M6

CHART - PAGE2 %X16 P1

TOP
%X15 %M66
—/] O

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X15
%M66

CHART - PAGE2 %X16 N1

TOP

%M66

(-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M66
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TOP

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X16 PO

%M66

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M66

TOP

SYMBOLE

CHART - PAGE2 %X23 P1

COMMENTAIRE

OF

%M10

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M10

TOP

%M10

SYMBOLE

CHART - PAGE2 %X23 N1

COMMENTAIRE

(-

%Q4.3

4

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M10
%Q4.3

TOP

%I2.5 %X24

SYMBOLE

Mcc4

CHART - PAGE2 %X23 PO

COMMENTAIRE

marche moteur 4

\

%Q4.3

H

-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE
%I2.5

%X24
%Q4.3

TOP

%I2.5 %X23

CHART - PAGE2

SYMBOLE
Mccd m

Mcc4

CHART - PAGE2 %X24 P1

COMMENTAIRE
moteur & courant continu 4 en marche

marche moteur 4

%M37

(s

H 1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.5
%X23
%M37

TOP

SYMBOLE
Mcc4_m

CHART - PAGE2 %X24 N1

COMMENTAIRE
moteur & courant continu 4 en marche

\

%M37

4

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M37

TOP

%X29

SYMBOLE

CHART - PAGE2 %X24 PO

COMMENTAIRE

\

%M27

sl

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X29
%M27

SYMBOLE

COMMENTAIRE

(>
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TOP

CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X25 P1

%M11

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M11

TOP

%M11

SYMBOLE

CHART - PAGE2 %X25 N1

COMMENTAIRE

(>

%Q4.4
;

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M11
%Q4.4

TOP

%X26 %I2.6

SYMBOLE

Mcc5

CHART - PAGE2 %X25 PO

COMMENTAIRE

marche moteur5

\

%Q4.0

C

Sl

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X26
%I2.6
%Q4.0

TOP

%I2.6 %X25

SYMBOLE

Mcc5_m
Mccl

CHART - PAGE2 %X26 P1

COMMENTAIRE

\

moteur & courant continu 5 en marche

marche moteur 1

%M28

H 1

()
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGE2

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.6 Mcc5_m moteur & courant continu 5 en marche
%X25
%M28
CHART - PAGE2 %X26 N1
TOP
%M38
.
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M38
CHART - PAGE2 %X26 PO
TOP
%X29 %M28
/ | g
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X29
%M28
CHART - PAGE2 %X27 P1
TOP
%M12
\ )
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M12
CHART - PAGE2 %X27 N1
TOP
%M12 %Q4.5

-

-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGE2

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M12
%Q4.5 Mcc6 marche moteur6
CHART - PAGE2 %X27 PO
TOP
%X28 %I12.7 %Q4.5
| ||  a
—4+— | N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X28
%I2.7 Mcc6_m moteur & courant continu 6 en marche
%Q4.5 Mcc6 marche moteur6
CHART - PAGE2 %X28 P1
TOP
%I12.7 %X27 %M30
— N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.7 Mcc6_m moteur & courant continu 6 en marche
%X27
%M30
CHART - PAGE2 %X28 N1
TOP
%M38
.
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M38
Auteur : 4.2 Tache Mast Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

Automate cible : TSX 5720

4.2.2 MAST-Chart

Folio: 4.2.2 - 35

Ce document est la propriété de la société XXX et ne peut étre reproduit ou communigué sans son autorisation.




CHART - PAGE2

CHART - PAGE2 %X28 PO

Liste de Variables utilisées dans le rung :

TOP
%X29 9%M30
| e
R
| \

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X29

%M30
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CHART - PAGE 3

PAGE3
(*sécurité de la station*)
H
32 Ol
==l == == == ==
H H . s s
33 Ol 35 Ol 37 u 40 m 42 m
- - - - -
H H . s s
34 Ol 36 Ol 38 u 41 m 43 m
- - - - -
H H
39 m 44 m
e | ==
45
CHART - PAGE3 %X(31)->%X(32)
TOP
%I1.1 %I2.14
— Sem
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.1 Au arret d'urgence
%I2.14 Ca condition d'arret
CHART - PAGE3 %X(32)->%X(33)
TOP
%I1.7
| \:‘:@
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.7 Cap_p_hy capteur de la sur pression hydraulique
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TOP

%I2.13

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X(33)->%X(34)

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I12.13

TOP

%I2.0

SYMBOLE
Rob_ar

CHART - PAGE3 %X(34)->%X(39)

COMMENTAIRE
robot arrété

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.0

TOP

%I1.5

SYMBOLE
Ht_ar

CHART - PAGE3 %X(39)->%X(45)

COMMENTAIRE
haute tension arrétée

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.5

TOP

%I1.9

SYMBOLE
Cap_air

CHART - PAGE3 %X(32)->%X(35)

COMMENTAIRE
capteur d'air

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I1.9 Fin_pt fins de course des portes
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TOP

%I2.0

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X(35)->%6X(36)

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.0

TOP

%I2.13

SYMBOLE
Ht_ar

CHART - PAGE3 %X(36)->%6X(39)

COMMENTAIRE
haute tension arrétée

'

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.13 Rob_ar robot arrété
CHART - PAGE3 %X(32)->%X(37)
TOP
%I1.11
%I11.12
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.11 D_h dépassement haut
%I1.12 Db dépassement bas
CHART - PAGE3 %X(37)->%X(38)
TOP

%I2.13

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I2.13 Rob_ar robot arrété
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TOP

%I2.0

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X(38)->%6X(39)

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.0

TOP

%I1.5

SYMBOLE
Ht_ar

CHART - PAGE3 %X(32)->%X(40)

COMMENTAIRE
haute tension arrétée

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.5

TOP

%I2.0

SYMBOLE
Cap_air

CHART - PAGE3 %X(40)->%X(41)

COMMENTAIRE
capteur d'air

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.0 Ht_ar haute tension arrétée
CHART - PAGE3 %X(41)->%X(45)
TOP
%I2.13
I AN
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGE3

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I2.13 Rob_ar robot arrété
CHART - PAGE3 %X(32)->%X(42)
TOP
%I1.8
%I1.6

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.8
%I1.6

TOP

%I2.0

SYMBOLE
Cap_pc
Cap_db

CHART - PAGE3 %X(42)->%X(43)

COMMENTAIRE
capteur piece
capteur de débit

H

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.0

TOP

%I1.5

SYMBOLE
Ht_ar

CHART - PAGE3 %X(43)->%X(44)

COMMENTAIRE
haute tension arrétée

Bl

Liste de Variables utilisées dans le rung :

S

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I1.5 Cap_air capteur d'air
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TOP

%I2.13

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X(44)->%X(45)

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I2.13

TOP

%X47 %M29

SYMBOLE
Rob_ar

CHART - PAGE3 %X31 P1

COMMENTAIRE
robot arrété

%M51

Sl

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X47
%M29
%M51

TOP

%I1.1 %X32

SYMBOLE

CHART - PAGE3 %X31 PO

COMMENTAIRE

(>

%M51

(r

4

%I2.14

/|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.1
%X32
%M51
%I2.14

TOP

%I1.1 %X31

SYMBOLE
Au

CHART - PAGE3 %X32 P1

COMMENTAIRE
arret d'urgence

condition d'arret

\

%M30

A

(-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%I1.1 Au
%X31
%M30
TOP
%M30

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X32 N1

COMMENTAIRE
arret d'urgence

%Q3.11

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M30
%Q3.11 M sta marche de la station
CHART - PAGE3 %X32 PO
TOP
%X30 %I1.7 %M30
(r
.
%X35 %I1.9
%X37 %I11.11
%I1.12
%I1.5 %X40
%I1.6 %X42
%I1.8

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X30

%I1.7 Cap_p_hy capteur de la sur pression hydraulique
%M30

%X35

%I1.9 Fin_pt fins de course des portes

%X37

%I1.11 D h dépassement haut

%I1.12 Db dépassement bas

%I1.5 Cap_air capteur d'air

%X40

%I1.6 Cap_db capteur de débit

%X42

%I1.8 Cap_pc capteur piece
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CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X33 P1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X32
%IL.7
%Q4.9
%M23

TOP

TOP
%X32 %I1.7 %Q4.9
| | -
S
—/ || (s
%M23

>

SYMBOLE COMMENTAIRE
Cap_p_hy capteur de la sur pression hydrauliqgue
Stop_rob arreter le robot

CHART - PAGE3 %X33 N1

%M23 %Q3.15
| N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M23
%Q3.15 Stop_rad arret de radiateur
CHART - PAGE3 %X33 PO
TOP
%X34 %I2.13 %M23

HTH]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

()

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X34

%I2.13 Rob_ar robot arrété

%M23

CHART - PAGE3 %X34 P1
TOP
%X33 %I2.13 %Q4.10
%M24

(>
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X33
%I2.13
%Q4.10
%M24

TOP

%M24

CHART - PAGE3

SYMBOLE

Rob_ar
Stop_ht

CHART - PAGE3 %X34 N1

COMMENTAIRE

robot arrété
arreter laht

%Q4.10

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M24
%Q4.10

TOP

%X39

%I2.0

SYMBOLE

Stop_ht

CHART - PAGE3 %X34 PO

(-

COMMENTAIRE

arreter la ht

%M24

(r

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X39
%I2.0
%M24

TOP

%X34

%I2.0

%X36

SYMBOLE

Ht_ar

CHART - PAGE3 %X39 P1

%I2.13 %X38

\

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

%M25

s

v
V]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X34
%I2.0
%X36
%I12.13
%X38
%M25

| W
|| d

SYMBOLE
Ht_ar

Rob_ar

(>

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

robot arrété
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TOP

%M25

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X39 N1

%Q3.10

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M25
%Q3.10

TOP

%X45 %I1.5

SYMBOLE

Stop_air

CHART - PAGE3 %X39 PO

COMMENTAIRE

(-

manque de la préssion d'air

%M25

T

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X45
%I1.5
%M25

TOP

%I1.9 %X32

SYMBOLE

Cap_air

CHART - PAGE3 %X35 P1

COMMENTAIRE

capteur d'air

(-

%M53

H 1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.9
%X32
%M53

TOP

%M53

SYMBOLE
Fin_pt

CHART - PAGE3 %X35 N1

COMMENTAIRE
fins de course des portes

(>

%Q4.10

(-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M53
%Q4.10

TOP

%X36

%I2.0

SYMBOLE

Stop_ht

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X35 PO

COMMENTAIRE

arreter laht

%M53

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X36
%I2.0
%M53

TOP

%X39

%I2.0

SYMBOLE

Ht_ar

CHART - PAGE3 %X36 P1

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

O

%M54

(s

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X39
%I2.0
%M54

TOP

%M54

SYMBOLE

Ht_ar

CHART - PAGE3 %X36 N1

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

\

%Q4.9

1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M54
%Q4.9

SYMBOLE

Stop_rob

COMMENTAIRE

arreter le robot

(-
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TOP

%X39 %I2.13

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X36 PO

%M54

HTH]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X39
%I2.13
%M54

TOP

%I1.11 %X32

SYMBOLE

Rob_ar

CHART - PAGE3 %X37 P1

COMMENTAIRE

robot arrété

(>

%M55

W
V]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1.11
%X32
%M55
%I1.12

TOP

%M55

SYMBOLE
D.h

Db

CHART - PAGE3 %X37 N1

COMMENTAIRE
dépassement haut

dépassement bas

(s

%Q4.9
;

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M55
%Q4.9

TOP

%X38 %I2.0

SYMBOLE

Stop_rob

CHART - PAGE3 %X37 PO

COMMENTAIRE

arreter le robot

\

%M55

HTH

()
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X38
%I2.0
%M55

TOP

%X39

%I2.0

SYMBOLE

Ht_ar

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X38 P1

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

%M56

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X39
%I2.0
%M56

TOP

%I2.0

SYMBOLE

Ht_ar

CHART - PAGE3 %X38 N1

()

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

%Q4.10

4

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%12.0
%Q4.10

TOP

%X39

%I2.0

SYMBOLE
Ht_ar
Stop_ht

CHART - PAGE3 %X38 PO

\

COMMENTAIRE
haute tension arrétée
arreter laht

%M56

(r

=l

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X39
%I2.0
%M56

SYMBOLE

Ht_ar

\

COMMENTAIRE

haute tension arrétée
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CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X40 P1

TOP
%X32 %I1.5 %M57
| || (e
—— | \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X32
%I1.5 Cap_air capteur d'air
%M57
CHART - PAGE3 %X40 N1
TOP
%M57 %Q4.10
| \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M57
%Q4.10 Stop_ht arreter laht
CHART - PAGE3 %X40 PO
TOP
%M41 %I2.0 %M57
| || ()
I | AN
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M41
%I2.0 Ht_ar haute tension arrétée
%M57
CHART - PAGE3 %X41 P1
TOP
%X40 %I2.0 %M58
| || (e
— 1 | \
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X40
%I2.0
%M58

TOP

%M58

SYMBOLE

Ht_ar

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X41 N1

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

%Q4.9

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M58
%Q4.9

TOP

%X39

%I2.13

SYMBOLE

Stop_rob

CHART - PAGE3 %X41 PO

-

COMMENTAIRE

arreter le robot

%M58

(r

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X39
%I2.13
%M58

TOP

%X32

%I1.6

SYMBOLE

Rob_ar

CHART - PAGE3 %X42 P1

\

COMMENTAIRE

robot arrété

%M59

(s

s

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X32
%I1.6
%M59
%I1.8

%I1.8

SYMBOLE
Cap_db

Cap_pc

\

COMMENTAIRE
capteur de débit

capteur piece
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TOP

%M59

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X42 N1

%Q4.10

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%M59
%Q4.10 Stop_ht

TOP

%X43 %I2.0

CHART - PAGE3 %X42 PO

COMMENTAIRE

arreter laht

(-

%M59

(r

HH

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%X43

%I2.0 Ht_ar
%M59

TOP

%X42 %I2.0

CHART - PAGE3 %X43 P1

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

\

%M60

Rl i

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%X42
%I2.0 Ht_ar
%M60
TOP
%M60

CHART - PAGE3 %X43 N1

COMMENTAIRE

haute tension arrétée

OF

%Q3.10

-

(-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%MB0
%Q3.10

TOP

%X44 %I1.5

SYMBOLE

Stop_air

CHART - PAGE3

CHART - PAGE3 %X43 PO

COMMENTAIRE

manqgue de la préssion d'air

%M60

HH1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X44
%I1.5
%M60

TOP

%X43 %I1.5

SYMBOLE

Cap_air

CHART - PAGE3 %X44 P1

COMMENTAIRE

capteur d'air

()

%M61

(s

A

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X43
%I1.5
%M61

TOP

%M61

SYMBOLE

Cap_air

CHART - PAGE3 %X44 N1

COMMENTAIRE

capteur d'air

\

%Q4.9

1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M61
%Q4.9

SYMBOLE

Stop_rob

COMMENTAIRE

arreter le robot

(-
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CHART - PAGE3
CHART - PAGES %X44 PO

TOP

%X45 %I2.13

%M61

HH]

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE
%X45

%I2.13 Rob_ar
%M61

COMMENTAIRE

robot arrété

(>
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CHART - PAGE 4

PAGE4
39 41 44
Y Y Y
"
45 -
-t L]
H
46 =
32
==
[
-
47 ]
=n
31

(*Lavage circuit d'émail*)

TOP

%I100.5

CHART - PAGEA %X(45)->%6X(46)

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%I1100.5

TOP

%M28

SYMBOLE
Tml

CHART - PAGEA %X(46)->%X(47)

COMMENTAIRE
fin temporisation 1

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M28
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CHART - PAGE4

CHART - PAGEA %X(47)->%X(31)

TOP

%M29

= =%

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M29
CHART - PAGEA %X(45)->%X(32)

TOP

%I100.5

Rl -

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I100.5 Tml fin temporisation 1

CHART - PAGE4 %X45 P1

TOP
%X39 %I2.0 %X41 %I2.13 %X44 %Q3.10
| || | | | ;
S
—/1 | V] | V'l =

%M26

(>

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X39

%I2.0 Ht_ar haute tension arrétée
%X41

%I2.13 Rob_ar robot arrété

%X44

%Q3.10 Stop_air manque de la préssion d'air
%M26
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TOP

%M26

CHART - PAGE4

CHART - PAGE4 %X45 N1

%Q3.10

-

(-

%TM1
IN ™ Q
MODE: TON
TB: 100ms
TM.P: 9999
MODIF: Y
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M26
%Q3.10 Stop_air manque de la préssion d'air
%TML Atten_1
CHART - PAGE4 %X45 PO
TOP
%M26 %Q4.12
| a
| AN
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M26
%Q4.12 Fin_templ1 Fin de la premiére temporisation
CHART - PAGE4 %X46 P1
TOP
%X45 %M27
I (s >
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X45
%M27
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CHART - PAGE4

CHART - PAGE4 %X46 N1

TOP

%M27

%Q4.0

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M27
%Q4.0 Mccl marche moteur 1
%Q4.1 Mcc2 marche moteur2
%Q4.2 Mcc3 marche moteur 3
%Q4.3 Mcc4 marche moteur 4
%Q4.4 Mcc5 marche moteur5
%Q4.5 Mcc6 marche moteur6
CHART - PAGE4 %X46 PO
TOP
%X47

(-

%Q4.1

(-

%Q4.2

(-

%Q4.3

(>

%Q4.4

(-

%Q4.5

>

%M27

=l

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(>

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X47
%M27
CHART - PAGE4 %X47 P1
TOP

%X46 %Q3.8

| (s

d (s )

%M28

Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X46
%Q3.8 Lav lavage
%M28
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CHART - PAGE4

CHART - PAGE4 %X47 N1

%M29

TOP
%M28 %TM2
4‘ }— IN ™ Q
MODE: TON
TB: 1mn
TM.P: 9999
MODIF; Y

Liste de Variables utilisées dans le rung :
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MAST  Chart PAGE2 %X30 P1 TOP R
QOXBO0 e

MAST  Chart PAGE1 %X7 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE2 %X29 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
DOXBL oo

MAST  Chart PAGE3 %X32 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE4 %X47 PO TOP R
DOXB2 ot

MAST  Chart PAGE3 %X31 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X33 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X35 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X37 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X40 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X42 P1 TOP R
DOXBB e

MAST  Chart PAGE3 %X34 P1 TOP R
DOXBA oo

MAST  Chart PAGE3 %X33 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X39 P1 TOP R
OXBE et e

MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
QOXBO o

MAST  Chart PAGE3 %X35 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X39 P1 TOP R
QOXBT e

MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
QOXBB oo

MAST  Chart PAGE3 %X37 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X39 P1 TOP R
QOX3O

MAST  Chart PAGE3 %X34 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X36 P1 TOP R
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REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE

MAST  Chart PAGE3 %X36 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X38 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X38 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X41 PO TOP R

MAST  Chart PAGE4 %X45 P1 TOP R
DOXAD ettt

MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X41 P1 TOP R
DOXAL ettt ettt ettt n e b en e

MAST  Chart PAGE4 %X45 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE5 %X48 P1 TOP R
DOXAZ ot

MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X43 P1 TOP R
DOXAB oot

MAST  Chart PAGE3 %X42 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X44 P1 TOP R
QOXAL ..o

MAST  Chart PAGE3 %X43 PO TOP R

MAST  Chart PAGE4 %X45 P1 TOP R
QOXAS o

MAST  Chart PAGE3 %X39 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X44 PO TOP R

MAST  Chart PAGE4 %X46 P1 TOP R
QOXAB .o

MAST  Chart PAGE4 %X47 P1 TOP R
QOXAT e

MAST  Chart PAGE3 %X31 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE4 %X46 PO TOP R
QOXAB .o

MAST  Chart PAGES5 %X49 P1 TOP R

MAST  Chart PAGES5 %X51 PO TOP R
QOXAD e

MAST  Chart PAGES5 %X48 PO TOP R

MAST  Chart PAGES5 %X50 P1 TOP R
QOXE0 e

MAST  Chart PAGES5 %X49 PO TOP R
QOXEL oo

MAST  Chart PAGE5 %X50 PO TOP R
MODULE @1
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETTE USAGE
QOIL.0 e Aut

MAST  Chart PAGEO %X3->%X4 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X3 PO TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X6->%X3 TOP R

MAST  Chart PAGEL %X7->%X8 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X8 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X12 P1 TOP R
QOIL.L o Au

MAST  Chart PAGEO %X0 P1 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X1 P1 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X3->%X4 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X3 PO TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X6->%X3 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X6 PO TOP R(2)

MAST  Chart PAGEL %X7->%X8 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X8 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X12 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X14 P1 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X31->%X32 TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X31 PO TOP R

MAST  Chart PAGE3 %X32 P1 TOP R
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
MAST  Chart PAGES5 %X48->%X49 TOP R
MAST  Chart PAGE5 %X48 PO TOP R
MAST  Chart PAGE5 %X51->%X48 TOP R
MAST  Chart PAGE5 %X51 PO TOP R
DOIL.2 et et ne e Au_con
MAST  Chart PAGEO %X0->%X1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X2->%X0 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X2 PO TOP R
L] ST Bp_m_con
MAST  Chart PAGEO %X0->%X1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X0 PO TOP R
MAST  Chart PAGEO %X1 P1 TOP R
QOIL.A ot Bp_m_rob
MAST  Chart PAGEO %X3->%X4 TOP R
QOIL.5 o ettt benan Cap_air
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X40 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X39->%X45 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X39 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X40 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X43->%X44 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X43 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X44 P1 TOP R
MAST  Post TOP R
FAST Main TOP R
QBIL.B oo et Cap_db
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X7 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X30->%X7 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X30 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X42 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X42 P1 TOP R
MAST  Post TOP R
FAST Main TOP R
QOIL.T e et Cap_p_hy
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X33 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X33 P1 TOP R
FAST Main TOP R
DOIL.8 e Cap_pc
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X42 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X42 P1 TOP R
FAST  Main TOP R
QO1L.9 e ettt ettt benan Fin_pt
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X35 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X35 P1 TOP R
MAST  Post TOP R
FAST Main TOP R
DBIL.LL e D_h
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X37 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X37 P1 TOP R
FAST  Main TOP R
QD11 12 oot D b
MAST  Prl TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32->%X37 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X32 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X37 P1 TOP R
FAST  Main TOP R
Y TN Dcy
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
MAST  Chart PAGEO %X3 PO TOP R
MAST  Chart PAGEL %X7->%X8 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X7 PO TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X8 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X10 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X12 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X14 P1 TOP R
QBIL.LA et Ext_m
MAST  Chart PAGE1 %X12->%X13 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X12 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X13 P1 TOP R
DOIL.LD et et et Ht
MAST  Chart PAGE2 %X29->%X30 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X29 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X30 P1 TOP R
MODULE @2
REPERE SYMBOLE
REFERENCE \ETIQUETTE USAGE
Q012.0 e Ht_ar
MAST  Chart PAGE3 %X34->%X39 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X34 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X35->%X36 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X35 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X36 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X37 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X38->%X39 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X38 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X38 N1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X38 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X39 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X40->%X41 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X40 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X41 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X42->%X43 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X42 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X43 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE4 %X45 P1 TOP R
QOI2.1 e Con_m
MAST  Chart PAGEO %X1->%X2 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X2->%X0 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X2 P1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X2 N1 TOP R
DOI2.2 bbb e Mccl_m
MAST  Chart PAGE2 %X17->%X18 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X17 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X18 P1 TOP R
Q12,3 s Mcc2_m
MAST  Chart PAGE2 %X19->%X20 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X19 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X20 P1 TOP R
DOI2.4 bbb e Mcc3_m
MAST  Chart PAGE2 %X21->%X22 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X21 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X22 P1 TOP R
Q12,5 bbb Mcc4_m
MAST  Chart PAGE2 %X23->%X24 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X23 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X24 P1 TOP R
DOI2.6 et Mcc5_m
MAST  Chart PAGE2 %X25->%X26 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X25 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X26 P1 TOP R
Q12,7 bbb e Mcc6_m
MAST  Chart PAGE2 %X27->%X28 TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X27 PO TOP R
MAST  Chart PAGE2 %X28 P1 TOP R
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QB12.9 ettt Fin_pmh
MAST  Chart PAGE1 %X4->%X5 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X4 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X4 PO TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X5 P1 TOP R
QBI2.10 ettt e Fin_pmb
MAST  Chart PAGE1 %X5 PO TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X6->%X4 TOP R
QBI2.13 et ettt e Rob_ar
MAST  Chart PAGE3 %X33->%X34 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X33 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X34 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X36->%X39 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X36 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X37->%X38 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X39 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X41->%X45 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X41 PO TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X44->%X45 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X44 PO TOP R
MAST  Chart PAGE4 %X45 P1 TOP R
MAST  Post TOP R
DBI2.14 ottt Ca
MAST  Prl TOP w
MAST  Chart PAGEO %X3->%X4 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X7->%X8 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X8 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE1 %X14 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X31->%X32 TOP R
MAST  Chart PAGE3 %X31 PO TOP R
FAST Main TOP W
QBI2.15 oot Ca_lav
MAST  Chart PAGES5 %X48->%X49 TOP R
MAST  Chart PAGES5 %X48 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE5 %X48 PO TOP R
MAST  Chart PAGES5 %X49 P1 TOP R
MAST  Chart PAGE5 %X51->%X48 TOP R
MAST  Chart PAGE5 %X51 PO TOP R
MAST  Post TOP w
MODULE @3
REPERE SYMBOLE
REFERENCE \ETIQUETTE USAGE
Q3.0 ettt bbb Rt Act_ht
MAST  Chart PAGE2 %X29 P1 TOP w
MAST  Chart PAGE2 %X29 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE2 %X29 PO TOP w
D0Q3B.L e sn e nrenen Con
MAST  Chart PAGEO %X1 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X2 PO TOP W
0Q3B.2 et Rég_v_con
MAST  Chart PAGEO %X1 PO TOP W
MAST  Chart PAGEO %X2 P1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X2 N1 TOP w
L1 1 TR TSN Voy_m_con
MAST  Chart PAGEO %X1 N1 TOP W
D0Q3B.4 e e e Mont_rob
MAST  Chart PAGE1 %X4 P1 TOP W
MAST  Chart PAGE1 %X4 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE1 %X4 PO TOP w
0Q3B.5 ittt ettt benan Dec_rob
MAST  Chart PAGE1 %X5 P1 TOP w
L1 < T AU Stop_em
MAST  Chart PAGES5 %X49 P1 TOP W
MAST  Chart PAGE5 %X49 N1 TOP w
DQ3B.8 ittt bbb bRt en Lav
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
MAST  Chart PAGE4 %X47 P1 TOP w
MAST  Chart PAGE4 %X47 PO TOP w
MAST  Chart PAGES5 %X50 N1 TOP W
90Q3.9 et Stop_lave
MAST  Chart PAGES5 %X51 N1 TOP W
0Q3.10 ittt Stop_air
MAST  Chart PAGE3 %X39 N1 TOP w
MAST  Chart PAGE3 %X43 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE4 %X45 P1 TOP W
MAST  Chart PAGE4 %X45 N1 TOP w
DOQB.LL bbb et et M_sta
MAST  Chart PAGE3 %X32 N1 TOP W
0Q3B.12 oottt Dem_m_hy
MAST  Chart PAGE1 %X8 N1 TOP W
Q0QB.13 e Act_pom_eau
MAST  Chart PAGE1 %X10 P1 TOP w
MAST  Chart PAGE1 %X10 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE1 %X10 PO TOP w
MAST  Chart PAGE1 %X12 P1 TOP w
MAST  Chart PAGE1 %X12 N1 TOP W
D0Q3B.14 et Dem_rad
MAST  Chart PAGE1 %X14 N1 TOP w
0Q3B.15 ittt e Stop_rad
MAST  Chart PAGE2 %X15 N1 TOP w
MAST  Chart PAGE2 %X15 N1 TOP+1 w
MAST  Chart PAGE3 %X33 N1 TOP W
MODULE @4
REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
DOQA.0 o Mccl
MAST  Chart PAGE2 %X17 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE2 %X17 PO TOP W
MAST  Chart PAGE2 %X19 PO TOP w
MAST  Chart PAGE2 %X25 PO TOP w
MAST  Chart PAGE4 %X46 N1 TOP W
MAST  Chart PAGES5 %X50 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE5 %X51 N1 TOP w
L1 5t ST Mcc2
MAST  Chart PAGE2 %X19 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE4 %X46 N1 TOP w
MAST  Chart PAGES5 %X50 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE5 %X51 N1 TOP W
DOQA.2 oottt Mcc3
MAST  Chart PAGE2 %X21 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE2 %X21 PO TOP W
MAST  Chart PAGE4 %X46 N1 TOP w
MAST  Chart PAGE5 %X50 N1 TOP w
MAST  Chart PAGES5 %X51 N1 TOP W
DDQA.3 ettt Mcc4
MAST  Chart PAGE2 %X23 N1 TOP w
MAST  Chart PAGE2 %X23 PO TOP w
MAST  Chart PAGE4 %X46 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE5 %X50 N1 TOP w
MAST  Chart PAGE5 %X51 N1 TOP w
QOQA.A e bbb Mcc5
MAST  Chart PAGE2 %X25 N1 TOP w
MAST  Chart PAGE4 %X46 N1 TOP W
MAST  Chart PAGES5 %X50 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE5 %X51 N1 TOP w
DOQA.S bbb e Mcc6
MAST  Chart PAGE2 %X27 N1 TOP W
MAST  Chart PAGE2 %X27 PO TOP w
MAST  Chart PAGE4 %X46 N1 TOP w
MAST  Chart PAGES5 %X50 N1 TOP W
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REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE

MAST  Chart PAGE5 %X51 N1 TOP w
QOQA.T ettt ettt eeetenas Air_cuv_em

MAST  Chart PAGE2 %X30 P1 TOP w

MAST  Chart PAGE2 %X30 N1 TOP w
DOQA.9 et ettt benas Stop_rob

MAST  Chart PAGE3 %X33 P1 TOP w

MAST  Chart PAGE3 %X36 N1 TOP w

MAST  Chart PAGE3 %X37 N1 TOP W

MAST  Chart PAGE3 %X41 N1 TOP W

MAST  Chart PAGE3 %X44 N1 TOP w
QOQA.L0 ettt e Stop_ht

MAST  Chart PAGE3 %X34 P1 TOP W

MAST  Chart PAGE3 %X34 N1 TOP w

MAST  Chart PAGE3 %X35 N1 TOP w

MAST  Chart PAGE3 %X38 N1 TOP W

MAST  Chart PAGE3 %X40 N1 TOP W

MAST  Chart PAGE3 %X42 N1 TOP w
QOQA.L2 ettt e Fin_templ

MAST  Chart PAGE4 %X45 PO TOP w
MODULE @100
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETTE USAGE
QOIL00.1 oottt ettt b bbb Mot_hy m

MAST  Chart PAGE1 %X8->%X9 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X8 PO TOP R

MAST  Chart PAGE2 %X9 P1 TOP R
QOIL00.2 e Pom_m

MAST  Chart PAGE1 %X10->%X11 TOP R

MAST  Chart PAGE1 %X10 PO TOP R

MAST  Chart PAGE2 %X11 P1 TOP R
QOIL00.3 e Rad_m

MAST  Chart PAGE1 %X14->%X15 TOP R

MAST  Chart PAGE2 %X15 P1 TOP R
QBI100.4 . Rad_ar

MAST  Chart PAGE2 %X15->%X14 TOP R

MAST  Chart PAGE2 %X15->%X16 TOP R
QOIL00.5 e Tm1l

MAST  Chart PAGE4 %X45->%X46 TOP R

MAST  Chart PAGE4 %X45->%X32 TOP R
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BIT(S) INTERNE(S)

REPERE SYMBOLE
%MO Mont8rob
%M1 Des_rob

%M2 Air_cuv

MOT(S) CONSTANT(S)

COMMENTAIRE

monté de robot

décente de robot

souflage de l'air dans la cuve

REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KWO0 0 Décimal
%KW1 0 Décimal
Y%KW2 0 Décimal
%KW3 0 Décimal
%KW4 0 Décimal
%KW5 0 Décimal
%KW6 0 Décimal
YKW7 0 Décimal
%KW8 0 Décimal
%KW9 0 Décimal
%KW10 0 Décimal
%KW11 0 Décimal
%KW12 0 Décimal
%KW13 0 Décimal
%KW14 0 Décimal
%KW15 0 Décimal
%KW16 0 Décimal
%KW17 0 Décimal
%KW18 0 Décimal
%KW19 0 Décimal
%KW20 0 Décimal
%KW21 0 Décimal
%KW22 0 Décimal
%KW23 0 Décimal
%KW24 0 Décimal
%KW25 0 Décimal
%KW26 0 Décimal
%KW27 0 Décimal
%KW28 0 Décimal
%KW29 0 Décimal
%KW30 0 Décimal
%KW31 0 Décimal
%KW32 0 Décimal
%KW33 0 Décimal
%KW34 0 Décimal
%KW35 0 Décimal
%KW36 0 Décimal
%KW37 0 Décimal
%KW38 0 Décimal
%KW39 0 Décimal
%KW40 0 Décimal
%KW41 0 Décimal
%KW42 0 Décimal
%KW43 0 Décimal
%KW44 0 Décimal
%KW45 0 Décimal
%KW46 0 Décimal
%KWA47 0 Décimal
%KW48 0 Décimal
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REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KWA49 0 Décimal
%KW50 0 Décimal
%KW51 0 Décimal
%KW52 0 Décimal
%KW53 0 Décimal
%KW54 0 Décimal
%KW55 0 Décimal
%KW56 0 Décimal
%KW57 0 Décimal
%KW58 0 Décimal
%KW59 0 Décimal
%KW60 0 Décimal
%KW61 0 Décimal
%KW62 0 Décimal
%KW63 0 Décimal
%KW64 0 Décimal
%KW65 0 Décimal
%KW66 0 Décimal
%KW6B7 0 Décimal
%KW68 0 Décimal
%KW69 0 Décimal
%KW70 0 Décimal
%KW71 0 Décimal
%KW72 0 Décimal
%KW73 0 Décimal
%KW74 0 Décimal
%KW75 0 Décimal
%KW76 0 Décimal
%KW77 0 Décimal
%KW78 0 Décimal
%KW79 0 Décimal
%KW80 0 Décimal
%KW81 0 Décimal
%KW82 0 Décimal
%KW83 0 Décimal
%KW84 0 Décimal
%KW85 0 Décimal
%KW86 0 Décimal
%KW87 0 Décimal
%KW88 0 Décimal
%KW89 0 Décimal
%KW90 0 Décimal
%KW91 0 Décimal
%KW92 0 Décimal
%KW93 0 Décimal
%KW94 0 Décimal
%KW95 0 Décimal
%KW96 0 Décimal
%KW97 0 Décimal
%KW98 0 Décimal
%KW99 0 Décimal
%KW100 0 Décimal
%KW101 0 Décimal
%KW102 0 Décimal
%KW103 0 Décimal
%KW104 0 Décimal
%KW105 0 Décimal
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REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KW106 0 Décimal
%KW107 0 Décimal
%KW108 0 Décimal
%KW109 0 Décimal
%KW110 0 Décimal
%KW111 0 Décimal
%KW112 0 Décimal
%KW113 0 Décimal
%KW114 0 Décimal
%KW115 0 Décimal
%KW116 0 Décimal
%KW117 0 Décimal
%KW118 0 Décimal
%KW119 0 Décimal
%KW120 0 Décimal
%KW121 0 Décimal
%KW122 0 Décimal
%KW123 0 Décimal
%KW124 0 Décimal
%KW125 0 Décimal
%KW126 0 Décimal
%KW127 0 Décimal
%KW128 0 Décimal
%KW129 0 Décimal
%KW130 0 Décimal
%KW131 0 Décimal
%KW132 0 Décimal
%KW133 0 Décimal
%KW134 0 Décimal
%KW135 0 Décimal
%KW136 0 Décimal
%KW137 0 Décimal
%KW138 0 Décimal
%KW139 0 Décimal
%KW140 0 Décimal
%KW141 0 Décimal
%KW142 0 Décimal
%KW143 0 Décimal
%KW144 0 Décimal
%KW145 0 Décimal
%KW146 0 Décimal
%KW147 0 Décimal
%KW148 0 Décimal
%KW149 0 Décimal
%KW150 0 Décimal
%KW151 0 Décimal
%KW152 0 Décimal
%KW153 0 Décimal
%KW154 0 Décimal
%KW155 0 Décimal
%KW156 0 Décimal
%KW157 0 Décimal
%KW158 0 Décimal
%KW159 0 Décimal
%KW160 0 Décimal
%KW161 0 Décimal
%KW162 0 Décimal
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REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KW163 0 Décimal
%KW164 0 Décimal
%KW165 0 Décimal
%KW166 0 Décimal
%KW167 0 Décimal
%KW168 0 Décimal
%KW169 0 Décimal
%KW170 0 Décimal
%KW171 0 Décimal
%KW172 0 Décimal
%KW173 0 Décimal
%KW174 0 Décimal
%KW175 0 Décimal
%KW176 0 Décimal
%KW177 0 Décimal
%KW178 0 Décimal
%KW179 0 Décimal
%KW180 0 Décimal
%KW181 0 Décimal
%KW182 0 Décimal
%KW183 0 Décimal
%KW184 0 Décimal
%KW185 0 Décimal
%KW186 0 Décimal
%KW187 0 Décimal
%KW188 0 Décimal
%KW189 0 Décimal
%KW190 0 Décimal
%KW191 0 Décimal
%KW192 0 Décimal
%KW193 0 Décimal
%KW194 0 Décimal
%KW195 0 Décimal
%KW196 0 Décimal
%KW197 0 Décimal
%KW198 0 Décimal
%KW199 0 Décimal
%KW200 0 Décimal
%KW201 0 Décimal
%KW202 0 Décimal
%KW203 0 Décimal
%KW204 0 Décimal
%KW205 0 Décimal
%KW206 0 Décimal
%KW207 0 Décimal
%KW208 0 Décimal
%KW209 0 Décimal
%KW210 0 Décimal
%KW211 0 Décimal
%KW212 0 Décimal
%KW213 0 Décimal
%KW214 0 Décimal
%KW215 0 Décimal
%KW216 0 Décimal
%KW217 0 Décimal
%KW218 0 Décimal
%KW219 0 Décimal
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REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE

%KW220 0 Décimal
%KW221 0 Décimal
%KW222 0 Décimal
%KW223 0 Décimal
%KW224 0 Décimal
%KW225 0 Décimal
%KW226 0 Décimal
%KW227 0 Décimal
%KW228 0 Décimal
%KW229 0 Décimal
%KW230 0 Décimal
%KW231 0 Décimal
%KW232 0 Décimal
%KW233 0 Décimal
%KW234 0 Décimal
%KW235 0 Décimal
%KW236 0 Décimal
%KW237 0 Décimal
%KW238 0 Décimal
%KW239 0 Décimal
%KW240 0 Décimal
%KW241 0 Décimal
%KW242 0 Décimal
%KW243 0 Décimal
%KW244 0 Décimal
%KW245 0 Décimal
%KW246 0 Décimal
%KW247 0 Décimal
%KW248 0 Décimal
%KW249 0 Décimal
%KW250 0 Décimal
%KW251 0 Décimal
%KW252 0 Décimal
%KW253 0 Décimal
%KW254 0 Décimal
%KW255 0 Décimal
OBJETS GRAFCET

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%X3 Etap_init

TIMER(S)

REPERE SYMBOLE PRESET MODE TB REG COMMENTAIRE
%TMO 9999 TON 1mn OUl
%TML Atten_1 9999 TON 100 ms OUI
%TM2 9999 TON 1mn  OUl
%TM3 9999 TON 1mn  OUl
%TM4 9999 TON 1mn OUl
%TM5 9999 TON 1mn OUl
%TM6 9999 TON 1mn  OUl
%TM7 9999 TON 1mn  OUl
%TM8 9999 TON 1mn  OUl
%TM9 9999 TON 1mn OUl
%TM10 9999 TON 1mn OUl
%TM11 9999 TON 1mn  OUl
%TM12 9999 TON 1mn  OUl
%TM13 9999 TON 1mn OUl
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REPERE SYMBOLE

PRESET MODE TB

REG COMMENTAIRE

%TM14 9999 TON 1mn OuUl
%TM15 9999 TON 1mn  OUl
%TM16 9999 TON 1mn  OUl
%TML7 9999 TON 1mn OuUl
%TM18 9999 TON 1mn OuUl
%TM19 9999 TON 1mn  OUl
%TM20 9999 TON 1mn OUl
%TM21 9999 TON 1mn  OUl
%TM22 9999 TON 1mn OuUl
%TM23 9999 TON 1mn OuUl
%TM24 9999 TON 1mn  OUl
%TM25 9999 TON 1mn OUl
%TM26 9999 TON 1mn OuUl
%TM27 9999 TON 1mn OuUl
%TM28 9999 TON 1mn OUl
%TM29 9999 TON 1mn  OUl
%TM30 9999 TON 1mn OuUl
%TM31 9999 TON 1mn OuUl
%TM32 9999 TON 1mn OUl
%TM33 9999 TON 1mn OUl
%TM34 9999 TON 1mn OuUl
%TM35 9999 TON 1mn OuUl
%TM36 9999 TON 1mn OuUl
%TM37 9999 TON 1mn  OUl
%TM38 9999 TON 1mn OUl
%TM39 9999 TON 1mn OuUl
%TMA40 9999 TON 1mn OuUl
%TMAL 9999 TON 1mn OUl
%TMA42 9999 TON 1mn OUl
%TM43 9999 TON 1mn OuUl
%TM44 9999 TON 1mn  OuUl
%TM45 9999 TON 1mn OUl
%TM46 9999 TON 1mn OUl
%TMAT 9999 TON 1mn OuUl
%TM48 9999 TON 1mn  OuUl
%TM49 9999 TON 1mn  OuUl
%TM50 9999 TON 1mn OUl
%TM51 9999 TON 1mn OUl
%TM52 9999 TON 1mn OuUl
%TM53 9999 TON 1mn OuUl
%TM54 9999 TON 1mn OUl
%TM55 9999 TON 1mn OUl
%TM56 9999 TON 1mn OuUl
%TM57 9999 TON 1mn OuUl
%TM58 9999 TON 1mn OUl
%TM59 9999 TON 1mn OUl
%TM60 9999 TON 1mn OuUl
%TM61 9999 TON 1mn OuUl
%TM62 9999 TON 1mn OuUl
%TM63 9999 TON 1mn OUl
%TM64 9999 TON 1mn OUl
%TM65 9999 TON 1mn OuUl
%TM66 9999 TON 1mn OuUl
%TM67 9999 TON 1mn OUl
%TM68 9999 TON 1mn  OUl
%TM69 9999 TON 1mn OuUl
%TM70 9999 TON 1mn OuUl
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REPERE SYMBOLE

PRESET MODE TB

REG COMMENTAIRE

%TM71 9999 TON 1mn OuUl
%TM72 9999 TON 1mn  OUl
%TM73 9999 TON 1mn  OUl
%TM74 9999 TON 1mn OuUl
%TM75 9999 TON 1mn OuUl
%TM76 9999 TON 1mn  OUl
%TM77 9999 TON 1mn OUl
%TM78 9999 TON 1mn  OUl
%TM79 9999 TON 1mn OuUl
%TM80 9999 TON 1mn OuUl
%TM81 9999 TON 1mn  OUl
%TM82 9999 TON 1mn OUl
%TM83 9999 TON 1mn OuUl
%TM84 9999 TON 1mn OuUl
%TM85 9999 TON 1mn OUl
%TM86 9999 TON 1mn  OUl
%TM87 9999 TON 1mn OuUl
%TM88 9999 TON 1mn OuUl
%TM89 9999 TON 1mn OUl
%TM90 9999 TON 1mn OUl
%TMO1 9999 TON 1mn OuUl
%TM92 9999 TON 1mn OuUl
%TM93 9999 TON 1mn OuUl
%TM94 9999 TON 1mn  OUl
%TM95 9999 TON 1mn OUl
%TM96 9999 TON 1mn OuUl
%TMI7 9999 TON 1mn OuUl
%TM98 9999 TON 1mn OUl
%TM99 9999 TON 1mn OUl
%TM100 9999 TON 1mn OuUl
%TM101 9999 TON 1mn  OuUl
%TM102 9999 TON 1mn OUl
%TM103 9999 TON 1mn OUl
%TM104 9999 TON 1mn OuUl
%TM105 9999 TON 1mn  OuUl
%TM106 9999 TON 1mn  OuUl
%TM107 9999 TON 1mn OUl
%TM108 9999 TON 1mn OUl
%TM109 9999 TON 1mn OuUl
%TM110 9999 TON 1mn OuUl
%TM111 9999 TON 1mn OUl
%TM112 9999 TON 1mn OUl
%TM113 9999 TON 1mn OuUl
%TM114 9999 TON 1mn OuUl
%TM115 9999 TON 1mn OUl
%TM116 9999 TON 1mn OUl
%TM117 9999 TON 1mn OuUl
%TM118 9999 TON 1mn OuUl
%TM119 9999 TON 1mn OuUl
%TM120 9999 TON 1mn OUl
%TM121 9999 TON 1mn OUl
%TM122 9999 TON 1mn OuUl
%TM123 9999 TON 1mn OuUl
%TM124 9999 TON 1mn OUl
%TM125 9999 TON 1mn  OUl
%TM126 9999 TON 1mn OuUl
%TM127 9999 TON 1mn OuUl
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REPERE SYMBOLE PRESET TB REG COMMENTAIRE
MONOSTABLE(S)

REPERE SYMBOLE PRESET TB REG COMMENTAIRE
%MNO 9999 1mn OUI

%MN1 9999 1mn OUI

%MN2 9999 1mn OUI

%MN3 9999 1mn OUI

%MN4 9999 1mn OUI

%MN5 9999 1mn OUI

%MNG6 9999 1mn OUI

%MN7 9999 1mn OUI

%MNB8 9999 1mn OUI

%MN9 9999 1mn OUI

%MN10 9999 1mn OUI

%MN11 9999 1mn OUI

%MN12 9999 1mn OUI

%MN13 9999 1mn OUI

%MN14 9999 1mn OUI

%MN15 9999 1mn OUI

%MN16 9999 1mn OUI

%MN17 9999 1mn OUI

%MN18 9999 1mn OUI

%MN19 9999 1mn OUI

%MN20 9999 1mn OUI

%MN21 9999 1mn OUI

%MN22 9999 1mn OUI

%MN23 9999 1mn OUI

%MN24 9999 1mn OUI

%MN25 9999 1mn OUI

%MN26 9999 1mn OUI

%MN27 9999 1mn OUI

%MN28 9999 1mn OUI

%MN29 9999 1mn OUI

%MN30 9999 1mn OUI

%MN31 9999 1mn OUI

COMPTEUR(S)

REPERE SYMBOLE PRESET REG COMMENTAIRE

%C0 Tompol 9999 oul

%C1 Temp_max 9999 OUl  comparateur de tempetature max
%C2 Temp_min 9999 oul comparature de temperature min
%C3 9999 oul

%C4 9999 oul

%C5 9999 oul

%C6 9999 oul

%C7 9999 oul

%C8 9999 oul

%C9 9999 oul

%C10 9999 oul

%C11 9999 oul

%C12 9999 oul

%C13 9999 oul

%C14 9999 oul

%C15 9999 oul

%C16 9999 oul

%C17 9999 oul

%C18 9999 oul

%C19 9999 oul
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REPERE SYMBOLE PRESET REG COMMENTAIRE
%C20 9999 oul
%C21 9999 oul
%C22 9999 oul
%C23 9999 oul
%C24 9999 oul
%C25 9999 oul
%C26 9999 oul
%C27 9999 oul
%C28 9999 oul
%C29 9999 oul
%C30 9999 oul
%C31 9999 oul
%C32 9999 oul
%C33 9999 oul
%C34 9999 oul
%C35 9999 oul
%C36 9999 oul
%C37 9999 oul
%C38 9999 oul
%C39 9999 oul
%C40 9999 oul
%CA1 9999 oul
%C42 9999 oul
%C43 9999 oul
%C44 9999 oul
%C45 9999 oul
%C46 9999 oul
%CA7 9999 oul
%C48 9999 oul
%C49 9999 oul
%C50 9999 oul
%C51 9999 oul
%C52 9999 oul
%C53 9999 oul
%C54 9999 oul
%C55 9999 oul
%C56 9999 oul
%C57 9999 oul
%C58 9999 oul
%C59 9999 oul
%C60 9999 oul
%C61 9999 oul
%C62 9999 oul
%C63 9999 oul
REGISTRE(S)

REPERE SYMBOLE LONGUEUR MODE COMMENTAIRE
%R0 16 LIFO
%R1 16 LIFO
%R2 16 LIFO
%R3 16 LIFO
DRUM(S)

REPERE SYMBOLE NB PAS TB COMMENTAIRE
%DRO 16 1mn
%DR1 16 1mn
%DR2 16 1mn
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REPERE SYMBOLE NB PAS TB COMMENTAIRE

%DR3 16 1mn
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CONFIGURATION DES PAS DES DRUMS

%DR0O NBPAS: 16

11 12 13 14 15 Our

10

PAS:
BIT

%DR1 NBPAS:16

11 12 13 14 15 Our

10

PAS:
BIT

%DR2 NBPAS:16

11 12 13 14 15 Our

10

PAS:
BIT
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%DR3 NBPAS: 16

PAS: 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 OUT
BIT

0: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

1: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

2: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

3 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

4: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

5: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

6: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

7 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

8: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

9: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

A: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

B: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

C 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

D: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

E 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

F 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MODULE @1

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I1.0 Aut arret d'urgence total

%I1.1 Au arret d'urgence

%I1.2 Au_con arret d'urgence de convoyeur

%I1.3 Bp_m_con bouton poussoir marche convoyeur
%I1.4 Bp_m_rob bouton poussoir marche robot

%I1.5 Cap_air capteur d'air

%I1.6 Cap_db capteur de débit

%I1.7 Cap_p_hy capteur de la sur pression hydraulique
%I1.8 Cap_pc capteur piece

%I1.9 Fin_pt fins de course des portes

%I1.10 Cap_v_bal capteur de vitesse de balayage
%I1.11 D h dépassement haut

%I1.12 Db dépassement bas

%I1.13 Dcy départ cycle

%I1.14 Ext_m extracteur en marche

%I1.15 Ht haute tension réglée a 62KV
MODULE @2

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I2.0 Ht_ar haute tension arrétée

%I2.1 Con_m convyeur en marche

%I2.2 Mccl_m moteur a courant continu 1 en marche
%I2.3 Mcc2_m moteur a courant continu 2 en marche
%I2.4 Mcc3_m moteur a courant continu 3 en marche
%I2.5 Mcc4d_m moteur a courant continu 4 en marche
%I2.6 Mcc5_m moteur a courant continu 5 en marche
%I2.7 Mcc6_m moteur a courant continu 6 en marche
%I2.9 Fin_pmh fin de course point mort haut

%I2.10 Fin_pmb fin de course point mort bas

%I2.11 Fint2 fin de la temporisation T2

%I2.12 Fintl fin de la temporisationT1

%I2.13 Rob_ar robot arrété

%I2.14 Ca condition d'arret

%I2.15 Ca_lav conditions d'activation de lavage
MODULE @3

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%Q3.0 Act_ht activation haute tension

%Q3.1 Con marche de convoyeur
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REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%Q3.2 Rég_v_con réglage de la vitesse de convoyeur
%Q3.3 Voy_m con voyant marche convoyeur
%Q3.4 Mont_rob montée robot

%Q3.5 Dec_rob décente robot

%Q3.6 Reg_v_bal réglage vitsse de balayage
%Q3.7 Stop_em arret d'émail

%Q3.8 Lav lavage

%Q3.9 Stop_lave arret lavage

%Q3.10 Stop_air mangue de la préssion d'air
%Q3.11 M_sta marche de la station

%Q3.12 Dem_m_hy démarrage de moteur hydraulique
%Q3.13 Act_pom _eau activation de la pompe d'eau
%Q3.14 Dem rad activation de radiateur

%Q3.15 Stop_rad arret de radiateur

MODULE @4

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%Q4.0 Mccl marche moteur 1

%Q4.1 Mcc2 marche moteur2

%Q4.2 Mcc3 marche moteur 3

%Q4.3 Mcc4 marche moteur 4

%Q4.4 Mcc5 marche moteur5

%Q4.5 Mcc6 marche moteur6

%Q4.7 Air_cuv_em l'air est souflé dans la cuve
%Q4.8 Ar_lav arreter de lavage

%Q4.9 Stop_rob arreter le robot

%Q4.10 Stop_ht arreter la ht

%Q4.11 Act_ext activation de I'extracteur
%Q4.12 Fin_templ Fin de la premiére temporisation

MODULE @100

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I1100.0 Air_ar l'air est arrété

%I1100.1 Mot_hy_m moteur hydraulique en marche

%1I100.2 Pom_m pompe en marche

%I100.3 Rad_m radiateur en marche

%I1100.4 Rad_ar radiateur a l'arret

%I100.5 Tml fin temporisation 1

Auteur : 6 Variables Imprimé le 08/07/2009
Service : Indice :

- Tri par repére -
Automate cible : TSX 5720 Folio: 6-13

Ce document est la propriété de la société XXX et ne peut étre reproduit ou communigué sans son autorisation.



Annexe B

Variateur de vitesse




Le variateur de vitesse

Les Variateurs de vitesse électroniques
1. Définition
Les variateurs de vitesse sont des pré actionneurs analogiques c'est-a-dire
qu’els permettent de commander des actionneurs électriques (moteurs) par
modulation de I'énergie. [14]
Ce sont des systemes qui convertissent les caractéristiques d'une

alimentation en fonction d'une consigne donnée.

2. Structure et composants des variateurs électroniques

Les variateurs de vitesse électroniques sont composés de deux modules

généralement regroupés dans une méme enveloppe:
2. 1. Le module de controle

Sur les variateurs modernes, toutes les fonctions sont commandées par un
microprocesseur qui exploite les réglages, les ordres transmis par un opérateur
ou par une unité de traitement, et les résultats de mesures comme la vitesse, le
courant, etc.

Des relais, souvent programmables, donnent des informations de :
v' défaut (réseau, thermique, produit, séquence, surcharge...),
v surveillance (seuil de vitesse, pré alarme, fin de démarrage).
Les tensions nécessaires pour 'ensemble des circuits de mesure et de controle

sont fournies par une alimentation intégrée au variateur.

2. 2. Le module de puissance

Le module de puissance est principalement constitué de :
» composants de puissance (diodes, thyristors, IGBT...)
> interfaces de mesure des tensions et/ou des courants,

» fréquemment d'un ensemble de ventilation.

3. Quadrants et mode de fonctionnement des variateurs

Deux parametres définissent le fonctionnement des systemes donc des
moteurs. Ces deux parametres sont le couple et la vitesse.

e Le couple dépend de la charge qui peut étre entrainée ou entrainante.



Le variateur de vitesse

» signe de la vitesse dépend du sens de rotation du moteur.
Donc, 4 quadrants définissent les zones de fonctionnement qui sont
caractérisés par :
* un fonctionnement en moteur : quadrants 1 et 3 (le moteur fournit une
puissance mécanique) ;
» une marche de freinage: quadrants 2 et 4 (le moteur absorbe une

puissance mécanique).

4 Vitesse

O

1

(27 ] Coupls
o4

F

o

1
G2
a3

Figl. les quatre quadrants de fonctionnement.

4. Régulation de vitesse

La vitesse du moteur est définie par une consigne. La valeur de la consigne
est en permanence comparée a un signal de retour, image de la vitesse du
moteur. Ce signal est délivré par une génératrice tachymétrique ou un

générateur d'impulsions monté en bout d’arbre du moteur.

Alimentation

Consigne Commande des
—_— }

convertisseurs

Convertisseur

i

\'I:IJ
.-
Dynamo tachymétrique - _7/';

®

Fig2. Régulation de vitesse sur les variateurs électroniques.




Le variateur de vitesse

5. Rampes d’accélération et de décélération
La mise en vitesse du moteur est controlée au moyen dune rampe
d’accélération linéaire ou en « S ». Cette rampe est généralement réglable et
permet par conséquent de choisir le temps de mise en vitesse approprié a

I'application.

Vitesse de
rotation

Consigne | - _____________

\ Teenps

)

- -—
Temps Temps de
d’accélération décélération

Fig3. Rampes d’accélération et de décélération.

6. Les principaux types de variateurs

6.1. Variateur de type hacheur

Le principe du hacheur consiste a établir puis interrompre périodiquement la
liaison source- charge a l'aide d'un interrupteur électronique. Celui ci doit
pouvoir étre fermé ou ouvert a volonté, ce sera un thyristor ou un transistor de
puissance fonctionnant en régime de commutation.

Il permet donc de faire varier la vitesse d'un moteur a courant continu. Il agit

sur la valeur moyenne de la tension d'alimentation du moteur.

Synoptique d’un variateur de type hacheur :

@ @ @ @

r

Reseau

1) Redresseur: il transforme la tension alternative sinusoidale en tension

redressée (unidirectionnelle).



Le variateur de vitesse

2) Filtrage : il atténue ou élimine les phénomeénes d'ondulation de la tension en
sortie du redresseur.

3) Récupération : lors du freinage, il permet de ralentir le moteur en
transformant en chaleur 1'énergie produire par le moteur, qui fonctionne alors
en génératrice.

4) Hacheur: il fait varier la valeur moyenne de la tension d'alimentation du

moteur pour modifier la vitesse.

6.2. Variateur de type redressement commandé

Il fournit, a partir d'un réseau alternatif monophasé ou triphasé, un courant
continu avec un contréle de la valeur moyenne de la tension.
Les semi-conducteurs de puissance sont assemblés en pont de Graétz, monophasé
ou triphasé.
Le pont peut étre mixte (diodes / thyristors) ou complet (tout thyristor). Cette
derniére solution est la plus fréquente car elle permet un meilleur facteur de
forme du courant délivré, en agissant sur 'angle d'amorcage des thyristors.
L’utilisation de ce type de variateur de vitesse est bien adaptée pour toute
application. Les seules limites sont imposées par le moteur a courant continu, en
particulier la difficulté d’obtention de vitesses élevées et la nécessité de

maintenance (remplacement des balais).

Synoptique d'un variateur de type redressement commandé :

___4/’}&“3
N

x

Reseau

. \_+_1 1+

D @ @

1) Redresseur commandé : il transforme la tension alternative sinusoidale en
tension ondulée variable.
2) Filtrage : il atténue ou élimine les phénomeéenes d'ondulation de la tension en

sortie du redresseur.
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3) Récupération : lors du freinage, il permet de ralentir le moteur en
transformant en chaleur 1'énergie produire par le moteur, qui fonctionne alors
en génératrice.

7. Facteurs de choix d’un variateur

» ]a puissance et la vitesse nominales du moteur;

» le régime d’utilisation (utilisation en régime permanent ou intermittent) ;

» la plage de variation de vitesse et le domaine de fonctionnement (1
quadrant, 2 quadrants, 4quadrants) ;

= 1 ou 2 sens de rotation ;

» la précision de controle de couple et de vitesse ;

» nature de la source d’énergie (continue ou alternative) ;

» charge entrainante ou non ;

» freinage naturel ou forcé ;

» les contraintes d’'installation (place disponible, degrés de protection, etc.) ;
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