Systemes électriques commandés par API
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Les parties d’un systéeme automatisé

1- Définition :
Un automatisme (ou systeme automatisé) est un dispositif dont le fonctionnement ne nécessite
pas l'intervention de I'homme. Il est souvent composé d'éléments logiciels et matériels. Il est

nécessaire de le programmer pour qu'il fonctionne de maniere autonome. Par exemple : le

lave-linge, le convoyeur de bouteilles, I'ascenseur, les feux tricolores, etc...

ol g |
| Consiglllwes > | Ordres > A(;Et:‘?encr’::ﬂ:: ' I
' PARTIE PARTIE Action | |
OPERATEUR | ||COMMANDE OPERATIVE I
< S%naux | Compte-rendus | Capteurs |
] <| |

- Composition d'un automatisme :

Un automatisme est constitué de deux parties distinctes :

e Une partie commande (PC) - généralement constituée d'un ordinateur connecté a une
interface "entrée/sortie" (E/S), il s'agit souvent d'un automate programmable. Elle a pour
fonction de gérer le programme de I'automate, de donner des ordres a la partie opérative et de

traiter les comptes rendus envoyés par les capteurs.

e Une partie opérative (PO) - constituée d’actionneurs (résistances, moteurs, vérins, ...),
d'effecteurs (ascenseurs, bras manipulateur, tambour de machine a laver, ...) et de capteurs
(contact fin de course, bouton Marche/Arrét, capteurs, sonde de température, ...), elle exécute

les ordres qu'elle regoit de la partie commande.

e La communication entre ces deux parties est réalisée par des interfaces (éléments
traducteurs des informations circulant entre la partie commande et la partie opérative). Ces

trois éléments forment une chaine.
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3- Représentation des chaines d’énergie et d’information:

messages
|
CHAINE D’INFORMATION . .
informations
Grandeurs
Ph&'s'i‘l“ess-—; Acquérir —>| Traiter —3 Communiquer >
consignes _'j
__.-l-"‘---—-‘--d
Ordres T—"‘;>/' |

énergie —3 Alimenter k Distribuer =3 Convertir =3 Transmettre ——> Agir

CHAINE D’ENERGIE

3.1 Chaine d’énergie

Energie disponible pour
agir sur I’effecteur

Ordres,
messages

Energie mécanique,

marcia tharminna

/

Convertir = Transmettre >

S NS N

L — 7 L

Energie électrique,
hydrauligue,
pneumatique.

Source
d’energie

Energie adaptée

Alimenter Distribuer

s Réseau ONE. e Contacteur * Machines a Accouplement:

* Groupe e Relais et courant contimu. embr-ayage, fl‘l?irl,
électrogene relais statique e Machines poulie- courroie,

e Pile, batterie, e Variateur asynchrones. systéme vis-€crou,
Carburant « Distributeur & Vérins. engrenage

3.2 Chaine d’information

Images informationnelles . . Ordres,
Grandeurs \ Informations traitées Messages .

physiques et A \
consignes \/\

_x.) Acquérir L5,/ Traiter —5( Communiquer >

/| NN

7 [ Matériel: \
- Capteurs analogiques. - Circuits de commande cables. - Commandes TOR.
- Capteurs numériques. . ﬁiiesnlgggﬁ:' - Interfacg _
- Interface homme/machine. . ' Homme/machine.
- Systdme numérique - Ordinateurs. - Systeme mumerique
d’acquisition de ?ionnées - Automates programmables d’acquisition de données.
! ) - Logiciels: Systéme d’exploitation, - Liaisons de transmission .
Logiciels spécifiques, Modeleurs
Volumiaues.
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Acquisition de l'information : Les capteurs

1. Définition :
Un capteur est un dispositif qui transforme une grandeur physique ( lumiére , température,
pression ..) a qui il est soumis , en image électrique ( tension, courant , impédance..).

Grandeurs physigues ACQ UE}?_Z'R LES Signal électrigue
(Etat de la PO) INFORMA TIONS (Exploitable par la PC)
ﬂ Capteur

. Types de capteurs :

Il existe différents types de sortie de capteur :

e Capteur tout ou rien : la sortie présente un niveau bas et un niveau haut.
Le signal logique :

SA
1

0

Ce signal ne peut prendre que deux
valeurs binaires « 1 » ou « 0 » (vrai ou
faux, présent ou absent).

Il est appe

lé tout ou rien (T.O.R).

e Capteur analogique : les informations acquises par le capteur sont délivrées sous forme

analogique.

Le signal analogique :

S

0 E

v3

Ce sig
au

phénomeéne

nal electrique est proportionnel
physique  mesuré.

L’utilisation d’un capteur analogique

nest pa

s possible avec des systemes

numeriques.

e Capteur numérique : les informations acquises par le capteur sont délivrées sous formes

numérique et peuvent étre traités directement par un calculateur.

S; 1

3

N=101 | N=010

1

N=001 | N=100 | N=111 !

L

0
51 1

1

0
So 1

1

vt

0]
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Ce signal est une combinaison d’état logique. A chaque combinaison, correspond une valeur en
tension. Le capteur numérique présente l'avantage d'étre utilisable par des systemes
numériques. La précision obtenue dépend de la résolution du capteur.

3. LES CAPTEURS T.O.R
3.1 Détecteur (ou interrupteur) de position a action mécanique :

La détection de présence est réalisée lorsque I'objet a détecter entre en contact avec la téte de
commande au niveau de son dispositif d'attaque. Le mouvement engendré sur la téte
d'attaque provoque la fermeture du contact électrique situé dans le corps du capteur.

Dispositif dattague

Téte de commande

Corps + contacts
électrigues

a poussoir a galet a levier galet a tige souple
Symbole: Ils sont utilisables pour détecter des
- ,7_ matériaux rigides, ils servent essentiellement
Portée nominale : a détecter des présences ou des passages.
Contact direct Exemples : Fin de course, présence piece sur
Tension d'alimentation : support d'usinage; passage d'un vérin ou d'un
240 V AC; 250 V DC max chariot sur un rail.

3.2 Détecteur magnétique ou interrupteur a lame souple (I.L.S) :

Structure :

i -
M Un contact électrique (1) —1
N Un corps (2) |3
M Face sensible du capteur (3)

M Objet magnétique ' a detecter (4) .
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Fonctionnement :

Lorsqu' un champ magnétique (4) est dirigé sur la face sensible (3) du capteur, le contact
s'établit entre les deux bornes du capteur.

Applications :

Ce type de détecteur est souvent monté directement sur le corps du vérin en tant que fin de
course (dans ce type de montage, le piston du vérin est magnétisé)

Caractéristiques :

Portée nominale: Dépend de I'amplitude du champ magnétique de I'objet a détecter Tension
d'alimentation: 10 a 30 V DC

Symbole: S
T

7

Champs magnétigue

IL.L.S ouvert

a
IL.5 fermé = | f

3.3 Détecteur de proximité inductif :

Structure :

Cable (1)

Corps fileté (2)

Face active (3)

Led de visualisation (4)

Ecrous de fixation (5)

Objet conducteur a detecter (6)

""" "4

Ce type de capteur est réservé a la détection sans contact d'objets métalliques. Ces détecteurs
fonctionnent gréce a la variation d'un champ électromagnétique perturbé par la proximité
d'un objet métallique (conducteur du courant électrique).

La portée de détection varie de 1 a 60 mm selon le type du capteur, les conditions d’utilisation
et la nature de l'objet a détecter (acier, aluminium, cuivre, ...).

La figure 4a illustre le principe du fonctionnement d’un détecteur de proximité inductif alors
que la figure 4b représente le symbole normalisé du capteur et un exemple d’application

typique.

ELKACEM ELMOSTAFA Page 6 sur 25



___________________________________________________________________________________________

Piece non détectée : signal logique = O Piece détectée : signal logique = 1 (4_0 r
1
i
i

0000

D B i

3.4 Détecteur de proximité capacitif :

Les détecteurs de proximité capacitifs présentent l'avantage de pouvoir détecter a courte
distance la présence de tous types d'objets (verre, plastique, carton, papier, métaux, liquides,
poudres, ...). Le mode de fonctionnement des détecteurs capacitifs est similaire a celui des
détecteurs inductifs mais ils produisent un champ électrique qui se trouve modifié par
I'approche d’un objet quelconque. La figure 5a montre le symbole du capteur alors que la
figure 5b donne quelques exemples d’applications.

Détection du niveau des liquides
et de présence des objets

Technique de raccordement 2 fils et 3 fils.

+ +
BN BN
| BN N PNP BK NPN 8K

o — O E] O
BU - ‘BU _ ‘BU -
2 fils AC/DC 3 fils type PNP 3 fils type NPN
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3.4 Détecteur de proximité photoélectrique

Les cellules photoélectriques permettent de détecter sans contact tous les matériaux opaques
ou réfléchissants, conducteurs d’électricité ou non. Ce type de capteurs se compose
essentiellement d'un émetteur de lumiére associé a un récepteur photosensible.

[ 2 On

Emetteur Réceﬂeur‘ Sy_mbole

On distingue trois systéemes de base pour détecter un objet a I’aide de ce type de capteur :

Systéme barrage : L’émetteur et le récepteur sont logés dans des boitiers séparés. L’objet est détecté
lorsqu’il interrompt le faisceau lumineux. Ce systéme autorise les plus grandes distances, jusqu’a 30 m.
Systeme réflex : L’émetteur et le récepteur sont dans un méme boitier. Le faisceau lumineux émis est
renvoyé vers le récepteur par un réflecteur. La détection se fait par coupure du faisceau. La portée est
plus faible que dans le systéme barrage (10 a 15 m).

Systéme proximité : L’émetteur et le récepteur sont dans un méme boitier. La détection se fait lorsque

le faisceau lumineux est renvoyé par I'objet. La portée est plus faible qu’avec le systeme réflex, elle est
fonction de la couleur de I'objet, de son pouvoir réfléchissant et de ses dimensions. Elle augmente si I'objet
est de couleur claire ou de grande dimension.

Systéme barrage Systéme réflex Systéme proximité

4. LES CAPTEURS ANALOGIQUE.

Un capteur est un transducteur qui permet de convertir une grandeur physique a mesurer
(température, vitesse, humidité, pression, niveau, débit, ...) en une autre grandeur physique
mesurable.

Un capteur est dit analogique s’il fournit un signal de sortie, courant ou tension, de type
analogique.

Ce signal évolue continuellement dans le temps et suit les variations de la grandeur physique
d’entrée.

Il peut prendre une infinité de valeurs entre deux valeurs limites.
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Exemples de capteurs analogiques :
Capteurs de température :

e Thermistances CTN (Coefficient de Température Négatif) ou NTC : leur résistance
diminue lorsque la température augmente et vice versa.

e Thermistances CTP (Coefficient de Température Positif) ou PTC : leur résistance
augmente lorsque la température croit et inversement.

T : Température en °K ( 4q
Ry : Résistance a T,=298 °K |

B : Constante en °K

70
60
50
40
30
20
10

0 500 1000 1500 2000 2500 T (°C)
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Transmetteurs analogiques

Les transmetteurs analogiques : Tension / intensité permettent d’adapter les signaux issus des
capteurs pour les rendre compatibles avec I'unité de traitement (API). La variation de la
grandeur d’entrée est convertie en une variation :

- En tension : de OV, a 10V

- En intensité : de 0 mA a 20mA, ou de 4 mA a 20mA

Grandeur Signal analogique
physique Transducteurs normalisé

mA

20 &

20mA =100°C
16 mA =75°C
15
12mA=50°C
10
MT
5

4mA=0°C
0
0 20 40 60 80 100 °C
Partie opérative )
Partie commande
Capteur Interface
[ - IEEED
[ _ | N
; ; i hi— ¢
. . ignal EEE
Valeur ohmique en fonction électrique de H——§—&
de la température type 4-2DmA i

|
1

A.P.I

Convertisseur . .
(avec carte entrée analogique 4-20mA)

Capteur de température de type
PT100 (100Q & 0°C) PT100/4-20mA

" N

Signal électrique 4-20 mA en fonction de la
pression

=
—
|y
=
. —
—=
—=3
L
=
11—
V. —
i —
1 —
1l —
1

|t =
|| —
| —
—

(avec carte entrée analogique 4-20mA)

Capteur de pression de type différentiel
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5. LES CAPTEURS NUMERIQUES :

Les capteurs numériques donnent en sortie une valeur finie. Par exemple, si une grandeur
physique croit de maniere linéaire, la sortie du capteur qui va la mesurer donnera soit une
information du type “TOR ”(capteur Tout Ou Rien avec seuil ), un train d’impulsion (codeurs) ou
un échantillonnage (conversion signal analogique en signal numérique).

Disque binaire de 5 bits : Position détectée est 11 Disque de 5 bits : Position détectée est 15

NUMERISATION D'UN SIGNAL AN ALOGIQUE
volts Numérisation en 4 bits pour simplifier

10 + NUMERISATION DU SIGNAL

e,

SIGNAL ANALOGIQUE /\

.

5 +

/

Lottt =
temps PREER Rttt teeseeaeeeeseeeeeteetes

Tops dhorloge d'échantillonnage

o [ [ | P o o L |
OO OO DO OO
OO OO O O OO

O OODOOOOE S =

Suite des valeurs binaires
constituant le signal numérisé.

A lire de gche a dte par lignes & de haut en bas.
Vérifier sur les graphiques ci-contre

SIGNAL NUMERISE

P—F

144 thetts

——— FRARAAAA R bbb hht A b b aib bbbttt

0000 0000 0001 0011 0101 0110 0111
0111 1000 1000 1000 1000 1000 1000
1000 0111 0111 0111 0111 1000 1001
1011 1101 1110 1110 1110 1111 1111
1111 1111 1110 1110

D OO0ODDOR A
DO s b OO0 =t
i (i S o I i Y Y TS
[ o T T T | e |
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Branchement des E/S sur API

Les entrées TOR (DI), et les sorties TOR (DO) :

DI 8x AC24V
@
O DI O

o

DI 1
DI 2
. DI 3
B DI 4
u DI'S
L DI6
—O0 O

D7

AY AY AY AY AY AY AY AN AN

com

DO 8 x AC2AV
4
o AR
po1
Do 2 f——/\/_.
pos  /
poa  / |
pos S/ |
pos n
bo7 S
Vs

Exemple d’entrée TOR spéciaux comme les détecteurs de proximité inductifs ou capacitifs.

Ils permettent la détection de I’'objet sans contact (ils ne touchent pas I'objet).

proximiteé

Il existe trois modeles de détecteur de

—p

PHOTOELECTRIQUE

4

INDUCTIF

T
® @&

[ e

]
- ===
- @ -
il

R o
D @

Utilisation : détection d’objets métalliques
(ne detecte pas les objets isolants)

(portée 1 4 20 mum (voir 60 mm))

Avantages :

Pas de contact -> détection d’objets fragiles,

fraichement peints, etc.
Cadences de fonctionnement elevee.
Robuste.

ELKACEM ELMOSTAFA

N

CAPACITIF

Utilisation : détection d’objets isolants
ex : plastique, liquide, poudre.
(remplissage de flacon, etc.)

(portée 2 4 20 mm )

Avantages

les mémes que « 1’inductif »
Detection des objets meétalliques
Detection des objets isolants
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Detecteur PNP
pour automate a logique Positive

Détecteur NPN
Pour automate a logique Négative

'Il!-!-'*

-
r
- --t‘ =aras

———r

RLE

NPN ———L Dot <

Les détecteurs 3 fils ou électronique sont de deux types PNP ou NPN.

Logique positive

Logique négative

Le commun interne des entrees est relie au 0V
Alimentation

Alimentation

Le commun interne des entrees est relie au 24V

Capteurs Capteurs
Ov 24v Ov 24v
sle|® [P e[F[®]| [ele] (2 [B[E]F
I = T = N = N = T = [ o o o o
Entrees Entrées
AUTOMATE PROGRAMMABLE AUTOMATE PROGRAMMABLE

T

<>~
1s0

24v
@| P[P DP|P[D
=TT - T -

Entrees

Nale

AUTOMATE PROGRANMMABLE

—s |
N
dcy

Op 24v
@[S PIP]P]P]D

5
[T =T~ T -~ T -

Entrees

AUTOMATE PROGRANMMAELE

Les entrées analogiques (Al:

Les cartes d’entrées analogiques sont utilisées dans les applications ou le signal est
continu. Contrairement aux signaux TOR, qui ne possédent que deux états (ON et
OFF), les signaux analogiques ont un nombre infini d’états. Par exemple, la

température, donne un signal analogique car il varie continuellement par la

variation de la température.

Capteur
Analogique

Convertisseur
Analogique
numérigue

Transducteur |Ep

Carte d’entrée
Analogique

12Bits 11 10 % 8 7 6 5 4 3 2 1 0

/

/

Le signal d’entrée peut étre une tension (0 a 10V) ou courant (4a 20mA)

ELKACEM ELMOSTAFA
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Le réle du transducteur est de transformer le signal d’entrée en un signal électrique normalisé
que I’entrée analogique peut reconnaitre (exemple 0-100 bar en 4-20mA).

Notant que le transducteur génére un signal électrique de trés faible niveau (courant ou
tension), donc on doit amplifier ce signal par I'utilisation des transmetteurs, qui a leurs tour
envoient le signal a la carte d’entrée analogique

Al
bar
Al 4x 12Bits
100 4-20mA
4 AlD
-, Transducteur * Transmetteur
y Al oc
com
0 — rd all
Temps Shield / Al 1C
°C /A2
s/ m2x
100 4-20mA
e Al3
-) Transducteur -. Transmetteur T
com
0 — —— a
Temps Shield v
24DC

Autres capteurs analogiques :

Capteur de débit, Capteurs d’humidité, Potentiometres, Capteur de pression, Capteur de
vibrations, Capteur de température, Capteur de niveau, Capteur de vitesse, Positionneur de
vanne, Etc.

Les sorties analogiques (AO) :

Les cartes de sorties analogiques sont utilisées dans les applications nécessitant le contréle des
actionneurs répondant a des niveaux de tension ou de courant d’une fagon continu.
Un exemple de ce type de carte utilisé pour le débit volumétrique d’une sortie de pompe.

AO

AO 4 x 12Bits

AODO Ve

AOOC e

4-20mA
A01 / Transducteur
A01IC  / Courant/pression 1
com I 3-15Psi

AOD2 e |

AOD2C 7

AOD3 7

AD3C Ve

w'w A A Vanne régulatrice

24DC — | Pompe
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Systemes électriques commandés par API

A partir du cahier de charge on établit les schémas des circuits électriques de réalisation, deux
cas sont envisageés :

+ La logique cdblée pour les installations simples (circuit de puissance et commande)

+ La logique programmée (circuit de puissance est identique alors que le circuit de
commande cdblée est remplacé par le cdblage des entrées sorties sur cartes d’E/S de
I’API suivi d’une programmation car la résolution du cahier de charge est souvent
résolue avec Grafcet

Cette derniere logique est notre objective qu’on va traiter avec des exemples.

Probléeme 1 : (Le wagonnette) :

LE WWAGONRI=S

Ce wagonnet doit aller chercher des produits aux
endroits matérialisés par les capteurs 54, 53 et S5
puis revenir a son point de départ.

Chaque nouvel appui sur S$1 relance un nouveau cycle.

$1

@

Départ cycle

Graphique du cycle :

1) Identification des entrées /sorties :

Entrées Sorties

Départ cycle S1 Déplacement a droite KM1
Wagonnet en position poste 1 S2 Déplacement a gauche KMm2
Wagonnet en position poste 2 S3

Wagonnet en position poste 3 S4

Wagonnet en position poste 4 S5

NB : On peut utiliser un bouton initialisation (INIT) comme on peut utiliser une autre solution
d’initialisation (produit des étapes non actives «X » a I'exception de I'étape initiale).
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2) GRAFCET du point de vue partie commande ou Grafcet niveau 2

1 s1 % s2

2 KM1
1 s4

3 KM2
1 s3

4 KM1
1 s5

) KM2
1 s2

3) Mise en équation des étapes et actions
3.1) solution 1 avec relais monostable :

X1={(X5%S2) + X1 + INIT} * X2
151 * s2 X2= {(X1*S1*S2) + X2} * X3

2 KM1 X3={(X2*S4) + X3} * X4

1 s4 X4= {(X3*S3) + X4} * X5

3 KM2 X5={(X4*S5) + X5} * X1

1+ S3

4 KM1 KM1= X2 + X4

+ S5 KM2= X3 + X5

] KM2

1+ s2
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3.2) solution 2 avec Bascule RS :

1 s1 % s2
2 KM1
1 s4

3 KM2
1 s3

4 KM1
1 s5

) KM2
1 s2

4) Cdblage des entrées sorties sur API
4.1) Grafcet du point de vue API

ELKACEM ELMOSTAFA

00— |
{10+ 11
22— @ |
113

o BCTHN
112
({0
1 14
e ]
+ Il

S1=(Q5*S2) + INIT R1=Q2
$2= Q1*51*S2 R2=Q3
$3=Q2*s4 R3=Q4

S4= Q3*s3 R4=Q5

S5= Q4*S5 R5= Q1
KM1= Q2 + Q4

KM2=Q3 + Q5

Q : pour bascule RS et X ; M pour API

Affectation des adresses

- Entrees:
51 IO
52 : Il
53 ;. I2
54 I3
S5 Id4
F1 IS5

- Sorties
KM1 Qo
KM2 Ql
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4 .2) Cablage des entrées sorties sur API :

N Ph

AU 8

PE

I%II*&BH%EH@H@H@H@BII@BH@H@H@vl\é[[@‘b\l%ll&ﬂ]@\l ®[ee] 2|

LN L o - c'(;'“ 0 1 2 3 4 5 6 7T 8 9 10 M 12 13

VDo

R EREEaEREaEREREEEREEN

L1 L2 L3

PH OE_"

da \d ¢ d \d
4.3) Circuit de puissance : o \\\V\<\\ KM2

.l [ .
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5) Programme de I’API en langage LADDER (a contact)
5.1) programme avec mode monostable « solution 1 »

F—1f D —

it |

—Af—1F- —0

it

f—if f—(r—

I

f—ii h—)

it

f—iI h—0

it

fb——ii— W G—
X3 i a0 o

p—C—
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5.2) programme avec mode bistable « solution 2 »

X5 Il X1
fp—i} 0
X2 X3 X4 X5
—n—h—u
¥2 X1
it 0
X1 Io T X2
fp—At—F o
X3 X2
i ®
X2 I3 X3
Tl &
X4 X3
i 0
X3 I2 X4
{b—it ©
X5 X4
I 0
X4 I4 X5
{b—1 o
X1 X5
I ©
I5 X2 Q1 Qo
i ff— # (

i

X3 Qo a1l

{t— H (
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5.2) programme avec SIMATIC STEP 7 (S7-GRAPH) :

Création d’un FB

.'-,.a SIMATIC Manager - [Chariot -- C:\Program Files (x36)\5iemens\StepMs7proj\Chanot]
% Fichier Edition Insertion Systéme cible Affichage Outils Fenétre 7

O = | 8% & g |2 %5 % |c,'-‘v_|cunfi|tre> ﬂvﬁ? o B2EM e

E-E9 Chariot = OB1 &3 FC72 o DB1 &3 SFCE4
=l Station SIMATIC 300
= [B] cPUZ14IFMT)
[E+{z7] Programme 57([1]

‘¥ Blocs

Programme FB

=] ]
8 feos
Y 51 |StepJ_
p T5 Stepl
s1 5
1s Stepl SIT S‘T T1
[ —
t = ! ' H Transl
1' “rxans1 s2 Step2
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Appel du FB dans I’OB1 est obligatoire
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Types d’actions :

N : Tant que I'étape est active, I'opérande est a 1.

S:Set (mise a 1) : dés que I'étape est active, I'opérande est mis a 1 et reste ensuite a 1 (mémorisé).

R : Reset (remise a 0) : dés que I'étape est active, I'opérande est mis a O et reste ensuite a 0 (mémorisé).

D : Delay (retard a la montée) : n secondes apreés l'activation de I’étape, I'opérande est a 1 pour la durée de
I'activation.

L : Impulsion limitée : quand I'étape est active, |'opérande est a 1 pendant n secondes (non mémorisé).
CALL : Appel de bloc : tant que I'étape est active, le bloc spécifié est appelé.

Exemple de constante de temps : T#<const>

<const>= nD (n jours), nH (n heures), nM (n minutes), nS (n secondes), nMS (n millisecondes), sachant que n =
nombre (entier).

Exemple : T#2D3H : constante de temps = 2 jours et 3 heures

Etaped
O — [N A1.0
— |D Al
—— T#1M208

Temporisation des étapes : exemple feu de croisement
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Probléeme 2 : (La téte d’usinage) :

De S1 a S2, le chariot descend en
Grande Vitesse (GV).

De S2 a S3, le chariot descend en
Petite Vitesse (PV).

De S3 a4 §1, le chariot remonte en
Grande vitesse (GV).

S5

@

Marche

Travail demandé :

LA TETE D'USGIRNVAG]ES

SIA

Y s2

=

=

1- Etablir le grafcet du point de vue partie commande (grafcet niveau 2)

2
3
4

Etablir le grafcet du point de vue API
Identification des entrées /sorties dans le tableau ci-dessous :

Réaliser le cablage des entrées et sorties sur API

5- Réaliser le programme en Ladder (mode monostable)

6- Réaliser le programme en Ladder (mode bistable)

Entrées Sorties

Départ cycle Descente de la broche GV
Perceuse en position haut Montée de la broche GV
Début percage Descente de la broche PV
Fin percage Rotation de la broche

Relais thermique GV

Relais thermique PV

Relais thermique rotation broche
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Circuit de puissance
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Probléeme 3 : (cahier de charge) :

La gestion d’une installation électrique comportant trois moteurs M1, M2, M3 est traitée par
un automate programmable.

Le fonctionnement est décrit comme suite :

J L’appui sur le bouton marche S1 provoque le démarrage de M1 dans le sens 1

. 10 s aprés, M2 (1sens) démarre et M1 s’arréte

J Apres 15 s ou activation du capteur C1, M2 s’arréte et M1 démarrent dans le sens 2 ainsi
que M3 (1 sens).

J L’activation de C2 provoque I'arrét seulement de M3

. M1 continue a fonctionner jusqu’au appui sur le bouton d’arrét SO

KM11 et KM12 : contacteurs du moteur M1
KM_2 : contacteur du moteur M2

KM3 : contacteur du moteur M3

Travail demandé :

1- Etablir le grafcet du point de vue partie commande (grafcet niveau 2)
2
3
4
5
6

Etablir le grafcet du point de vue API

Réaliser le cablage des entrées/sorties sur API

Réaliser le programme en Ladder (mode monostable)

Réaliser le programme en Ladder (mode bistable)

Réaliser le programme avec S7-GRAPH
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