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1 Présentation

Le bras manipulateur est un robot électropneumatique 5 axes. Il dispose de fins de
course sur chaque axe.
Le bras manipulateur

Le pupitre de commande est intégré au robot

=
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Le module Automate programmable industriel didactique

module api didactique

Le robot peut étre piloté :
- en autonome a travers la e module Automate Programmable Industriel didactique,
- Par le port série ou USB depuis un ordinateur P.C. via Mentor Graf,
-Par un automate didactique schneider via les connecteurs XE et XS

Verin M

(&

Verin M
\erin Y |

Verin R

Verin X D](";I

Verin R | |
Y Verin X Pince O
- | m( ,( |
Vue cote porte
X 4 Vue de dessus
Y X

Les différents axes du robot sont :
e Translation X,
Translation Y,
Translation Z,
Rotation de la pince R,
Ouverture et fermeture de la pince ,
Translation M (poste de matricage).
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2 Installation

Le cablage du robot doit étre fait hors tension

2.1 Cablage pneumatique

Il faut cabler I’alimentation pneumatique avec du tuyau pvc de diamétre 6 mm sur le
raccord rapide du bras manipulateur.

8 bars)

W
Schpeider &

Electric

L’alimentation en air comprimé doit étre au moins de 5 bars.

2.2 Alimentation électrique

Le module API didactique doit étre alimenté par une alimentation 24 V DC 2A.
Lorsque I’on bascule I’interrupteur de marche/arrét, la "led" de présence tension doit
s’allumer sur la face avant.

€

2.3 Cablage de la carte de commande

Le bras manipulateur Schneider peut étre piloté par :
- un ordinateur P.C. a travers le port série RS232 ou USB .
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2.3.1 Liaison avec la partie opérative

Pour effectuer la liaison entre la partie opérative et la carte de commande, il faut
raccorder les connecteurs :

DB 37 XE et XE pour les capteurs

DB 25 XS et XS pour les actionneurs

DB25 vers les actionneurs

DB37 vers les capteurs

2.3.2 Ordinateur P.C.

Il faut relier le robot MD1AE915D a un ordinateur P.C. a travers un cordon série RS232
ou USB de type AB

2.3.3 Installation logiciel

2.3.3.1 Installation du driver USB
Pour installer le driver USB, il faut mettre le CD_ROM d’installation.

Mettre le robot sous tension, puis connecter le robot au pc via le cable USB.
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Didalab Mate!

L’ordinateur détecte un nouveau périphérique.

Mouveau matériel détecté

USE Device

Cliquer sur suivant pour débuter I’installation

Assistant Matériel détecté

Assistant Ajout de nouveau
matériel détecté

Cet Assistant vous permet dinstaler des pilotes pour les
périphériques matériels.

Cliquez sur Suivant pour cantinuer.

<Précédent| Suivant > I Annuler

Inztallation en cours...

Sélectionner « afficher la liste des pilotes connus pour ce périphérique... », puis cliquer
sur suivant :

Assistant Matériel détecté

Inztallation de pilotes de pénphériques maténels
Un pilote de périphéngue est un programme qui permet & un pérphérique maténel
d'étre priz en charge par un aystéme d'exploitation.

Cet Azzistant va terminer installation de ce pérphénaque

@ LISE Device

Un pilate de pénphéngue est un programme logiciel qui permet 3 un pénphérique
matériel de fonctionner. 'Windows a bezoin de fichiers de pilote pour votre nouveau
pénphénque. Cliguez sur Suivant pour rechercher les fichiers de pilate &t terminer

[uelle tache voulez-vous que lAzsistant exécute 7
" Rechercher un pilote approprié pour mon périphénque [recommande]

% pfficher la liste des pilotes connus pour ce pérphétque, afin de pouvair choisi
un pilote spécifique

<F'réu:édent| Suivant > I Annuler

Sélectionner un autre périphérique, puis cliquer sur suivant :
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Assistant Matériel détecté i

Type de maténel
Guel type de matérniel voulez-vous installer ?

Sélectionnez un wpe de matériel, puis cliguez sur Suivant.

Types de matérniels :

o
-]
@ Cartes graphigues
@ Cartes PCMOIA
B Cartes réseau
= Cantes série mlti-ports
= Contrleurs ATAMATAP IDE
22 Contrdleurs hite de bus IEEE 1394
€& Contrleurs SCSI et RAID

B ernpheéngues
Batteries

<F'réu:éu:|ent| Suivant » I Annuler

Cliquer sur « Disque fourni... »

Assistant Matériel détecté

Sélectionnez un pilote de périphérique
Guel pilate voulez-wousz installer pour ce pénphérique’?

\> Sélectionnez | fabricant et le modéle de vatre périphérique matériel et cliquez sur Suivant.

Si wous avez un disgue qui contient | pilote que vous voulez installer, cliquez sur Disquette
fourmie.

Fabricants : todéles :

C 8TAPI IDE s Contréleur de dizque dur IDE/ESDI standard
[Périphériques systéme standar Contréleur IDE standard double canal PCI
[Port infrarouge standard]
[Twpes de modems standard]
[Types de port standard)

LTy

iI I 4

-

Dizque fourni... |

<F'réc:éc|ent| Suivant » I Annuler |

Selectionner le fichier « c_api.inf » situé sur le cd-rom d’installation, sous le répertoire

DRIVER.
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- g 5 effe
Installer a partir du disque ilr
Rechercher le fichier s i 2 x|

Rechercher dar‘m:lﬁ schneider j = i e

schema
serigraphie

MHam de fichier : Imd1 ae.inf j Ouerir I
Type: Ilnfurmatinns de: configuration [%.inf] j Apriler |

Cliquer sur suivant pour poursuivre I’installation :

5Sélectionnez un pilote de périphérique
Quel pilate voulez-vous installer pour ce périphérique?

5i vous avez un disque gui contient le pilote que vous voulez installer, cliquez sur Disquette

\> Sélectionnez le fabricant et le modéle de volre périphérique matérniel et cliquez sur Suivant.
favrmie.

Modéles :
MOD1AESTED LISE

< Précédent | Suivant > Annuler

Cliquer sur suivant pour poursuivre I’installation :

Démamrage de l'ingtallation du pilote de périphérique
Le pilote de pérphérique sera installé avec les paramétres par défaut.

L'Azgiztant ezt prét & installer le pilote du périphérnique matériel zuivant :

(3 MD1AES1ED USE

windows utilizera les paramétres par défaut pour inztaller le logiciel néceszaire & ce
périphérique matériel. Pour installer le logiciel pour votre nouveau matérnel, cliquez sur
Suivant.

<F'léc:édent| Suivant > I Annuler |
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Puis cliquer sur terminer

Assistant Matériel détecté |

[l e
matériel détecté

@ MD1AES15D USE

Windows a terming linstallation du logiciel pour ce
péniphénique.

Pour fermer cet Assistant, cliquez sur Terminer.

Fin de I'Assistant Ajout de nouveau

<F'récédent| Terminer I

Arnuler |

Pour vérifier I’installation, il faut ouvrir le gestionnaire de périphérique, et controler

I’existence d’un port de communication « MD1AE915D USB »

£ Gestionnaire de peripheriques

Fichier ~ Action  Affichage #

mE 2E A

F= LAk _BUILDER
+ f Carkes graphigues
+- B8 Cartes réseau
+ i Claviers
+-i= Contrdleurs ATASATAPL IDE
+-@, Contrdleurs audia, vidéo et jeu
% Contrdleurs de bus USE
4 Leckeurs de CO-ROM{DVD-ROM
“e# Lecteurs de disque
# Moniteurs
_‘5 Ordinateur
28 Périphériques d'inkerface ukilisateur (HID)
j Périphériques syskéme
9 Ports (COM et LPT)
& C_APTUSE (COMS)
r}yr Intel(R) Active Management Technolagy - SCL (COM3)
r}yr Part de cammunication (COM1)
5 Port imprimante ECP (LPT1)
+ ﬂ Processeurs
+ ) Souris et autres périphériques de pointage
+-age Molumes de stockage

Vo[ o [ e o [
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2.3.3.2 Installation de M_Graf

Mettre le CD-ROM dans le lecteur de cd, puis exécuter le programme d’installation

« Setup.exe ».

2.3.4 AP.l.

Pour piloter le robot MD1AE915 par automate industriel, il faut :
Connecter les nappes db37 et db25 aux :
Module API,
Bras manipulateur 5 axes.

3 Utilisation

La procédure pour mettre en route le robot est la suivante :
- Mettre le robot sous tension,
- Alimenter le robot en air comprimé (mini 5 bars),

Le module API didactique dispose d’une IHM composée :
De 4 leds d’états :
PC  mode de commande via le PC,
Aut  mode autonome,
RUN exécution du grafcet en mode normal,
Pas  exécution du grafcet en mode pas a pas GRAFCET,
D’un joystick J,
D’un bouton poussoir BP

A la mise sous tension, le mode autonome est désactiveé.

Action Description

Joystick vers la droite Passage en mode Autonome.

Joystick vers la gauche Passage en mode stop(mode par défaut)

Lorsque I’on active le mode autonome :

le module charge le dernier grafcet téléchargé avec le logiciel m_graf. Et I’initialise.
Le module applique la tension de 24 volts sur les références tensions des capteurs et

des actionneurs (mise sous tension de la partie opérative).
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Lorsque le mode stop est activé (mode par défaut) :
I n’y a aucun grafcet activé.
I n’y a aucune tension appliqué sur les capteur et actionneurs.

3.1 Mode pas a pas

Pour activer le mode pas a pas, il faut é&tre en mode autonome (LED Aut alumé), puis
appuyer sur le joystick vers le bas. La led Pap doit clignoter.
Pour exécuter un pas grafcet, il faut appuyer sur le bouton BP.

3.2 Mode Run

Le mode Run est le mode par défaut, lorsque le passe en mode Autonome.
Pour activer le mode Run il faut appuyer sur le joystick vers le haut.
La Led Run doit clignoter.

Pour activer ou arréter I’exécution du grafcet, il faut appuyer sur le bouton BP
LED Run Etat
Clignote Exécution grafcet arrétée
Allumée Exécution grafcet en cours.

3.1 Position d’origine

En mode automatique, ou commande par PC, le robot effectue une mise en position
d’origine des la mise en marche.

S’il y a une piece dans la pince et (ou) dans le poste de matrigage, celle-ci est évacuée
via la rampe d’évacuation.

Aprés la mise sous tension du robot et I’alimentation pneumatique, le robot se
positionne en position d’origine

Verin M

Verin M
\erin Y

Verin R

Verin X |:|:|(-\;|
Y

Verin X Pince O
Z III( 4( a
Vue cote porte
X y4 Vue de dessus
Y X

Verin R

Axe Position
X Rentré
Y Sortie
Z Sortie
Rotation de la pince | Pince horizontale
Pince Pince ouverte
Matricage Verin rentré
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3.2 Mouvement interdit

Lorsque I’organe de commande veut piloter un mouvement engendrant une collision, le
systeme met en sécurité le robot :

Allume le voyant défaut,

Coupe la pression (met le robot en mode arrét).
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4 Description du module API didactique

4.1 Le pupitre de commande

La face avant du robot permet de :
e Alimenter le robot en énergie électrique,
e Piloter le robot via un P.C. ou de maniére autonome,
e Connaitre I’état des entrées et des sorties du robot

Tension appliquer sur
la partie opérative

IHM pour le
fonctionnement  en
autonome

Visualisation de
I’état des
actionneurs

Led présence tension

Liaison Vers
Ordinateur P.C.

Visualisation de
I’état des capteurs
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4.2 Partie opérative : bras manipulateur 5 axes

En bleu le bras manipulateur,
En vert le pupitre

Les entrées

Nom Désignation
Dcy Départ cycle
Pc Présence piece dans le chargement
Pm Présence piece dans matricage
vmr Vérin matrigage rentré
vms Vérin matricage sortie
Pf Pince fermée
Pv Pince verticale
Ph Pince horizontale
VXTI Vérin x rentré
VXS Vérin x sortie
Vazr Vérin z rentré
VZS Vérin z sortie
\Vyr Vérin y rentré
VyS Vérin y sortie
Pp Présence piece dans la pince
Mda Mode automatique
Mdm Mode manuel
Rv Rentré vérin
Sv Sortie vérin
Svm Sélection vérin matricage
Svp Seélection vérin pince
Svx Sélection veérin x
Svr Sélection veérin rotation pince
Svy Sélection vérin y
Svz Sélection vérin z
Les sorties
Nom Désignation
V Voyant DCY
MM Rentré matricage
MP Sortie matricage
FP Fermeture pince
OP Ouverture pince
RPH Rotation pince horizontal
RPV Rotation pince verticale
XM Rentré verin X
XP Sortie vérin X
ZM Rentré vérin Z
ZP Sortie vérin Z
YM Rentré vérin Y
YP Sortie vérin Y
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La Carte de commande
La carte de commande interface les différents organes du robot.

4.2.1 microcontrbleur
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4.2.4 Capteur robot
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4.2.5 Actionneurs robots
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5 M_GRAF

5.1 Présentation

MENTOR GRAF est un logiciel qui permet de commander par GRAFCET (Graphe
Fonctionnel de Commande Etapes Transitions) différents systemes automatiques. Le
GRAFCET est un outil de description de la partie commande des systémes

automatiques.

MENTOR GRAF n'est pas un générateur de source "C". Il génere directement un code
objet qui est exécuté par un interpréteur sur la carte cible.
MENTOR GRAF est un outil didactique qui permet de mettre en évidence la commande
des systemes automatiques. La démarche a suivre pour concevoir la commande est la

suivante :

Cahier des charges

Y

‘ Les différents modules du logiciel MENTOR—GRAT

Chaoisir le systeme cible

Définir les entrées et les sorties

Modifier \V4
I

Dessiner le "GRAFCET"

\

Créer un code pouvant étre
interprété par le systéme cible

JﬂL[ Editeur de "GRAFCET"]
-

Micro ordinateur‘

oy
ﬁ/ Générateur du

S code objet

Y

N

J

4 ] ] )
‘ L Interpréteur, débogueur N

Mettre au point le GRAFCET

— /—| et simulateur du code

‘ L objet

)

Exécuter le GRAFCET

Systeme ciblé

sur le systéme cible

‘ Interpréteur du code A ‘
‘ objet
| J |

F
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
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5.2 La barre de menu

La barre de menu est indépendante du mode de fonctionnement. Certaines commandes
ne sont pas toujours actives.

Fichier |Editer |Afficher|Cible Nomenclature |Générer IMode  |Fenétre |Aide

5.2.1 Le menu Fichier

Les commandes de ce menu ne sont accessibles qu'en mode édition de grafcet. Il donne
acces aux sous-menus suivants :
Fichier

Nouveau
Ouvrir
Fermer

Sauvegarder
Sauvegarder sous...

Apercu avant impression
Imprimer
Configuration de I’impression

Quitter

Nouveau
Permet de créer un nouveau grafcet.

Ouvrir
Permet d’éditer un grafcet depuis un fichier.

Fermer
Ferme le grafcet en cours d’édition.

Sauvegarder
Enregistre le grafcet en cours d’édition.

Sauvegarder sous

Enregistre sous un autre nom le grafcet en cours d’édition.

Apercu avant impression
Permet de visualiser le document en cours d’édition pour I’impression.

Imprimer

Permet d'éditer sur une imprimante le GRAFCET ou la nomenclature qui est en cours
d'édition.

Configuration de I’impression

Permet de sélectionner et de configurer I'imprimante qui sera utilisée pour I'impression.

Quitter
Permet de quitter le logiciel M_GRAF.
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5.2.2 Le menu Editer

Les commandes de ce menu ne sont accessibles qu'en mode édition de grafcet. Ce menu
donne accés aux commandes suivantes :

Editer

Annuler

Tout effacer
Effacer

Copier vers...
Numérotation

Mot de passe

Annuler
Permet d’annuler le dernier effacement de grafcet.

Tout effacer
Permet d'initialiser I'éditeur de GRAFCET. Tout ce qui est dessiné sera effacé!

Copier vers...
Copie le grafcet en cours d’édition dans le presse papier.

Numeéroter les étapes
Permet de numéroter les étapes avec un pas de 10. La premiére étape placée aura le
numéro 10.

Définir le mot de passe...

Cette commande permet de protéger la configuration du logiciel (voir systéeme cible et
nomenclature).

Permet de définir le mot de passe. Pour modifier celui-ci, il faut d’abord donner I'ancien
mot de passe.

Pour qu'il n'y ait pas de mot de passe, il faut uniqguement valider.

La longueur maximale du mot de passe est de 5 caracteéres.

Définition du mot de passe

Ancien mot de passe:

EAX T A3

Nouveau mot de passe:

R =

Valider Annuler

5.2.3 Le menu Afficher
Ce menu permet de choisir le coefficient de zoom de représentation du (ou des)
GRAFCET(s). Il y a trois possibilités :

Fichier Editer |Afficher Cible Nomenclature ...

Zoom 1

Zoom 2

Zoom 3
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5.2.4 Le menu Cible
Les commandes de ce menu ne sont accessibles qu'en mode édition.

Ce menu permet suivant les options de sélectionner et de configurer le systeme cible qui
sera piloté par GRAFCET. Un systéme cible comprend deux éléments :

- une carte cible qui matérialise la partie interface de commande,
- une partie opérative, qui matérialise le processus a commander.

~——— Afficher | Cible Nomenclature ——-
Carte CIGAL <
Ascenceur T48 <

Carte cible

Partie opérative

Pour changer I'un des éléments du systéme cible, il faut cliquer dessus.

@Lorsqu'il y a un mot de passe, il faut rentrer le mot de passe pour pouvoir modifier
un élément du systeme cible.

Sélectionner une carte cible
Une boite de dialogues permet de sélectionner une carte cible parmi une liste proposée
(matériel DMS ou autre...):

Carte MP22,

Carte CIGAL,

Carte CIL,

Carte COM

etc...
Sélection de la carte cible

Carte cible:

Carte CIGAL| w7

Configurer

Valider Annuler

Le bouton “Configurer” permet de configurer la carte (se reporter a la description des
systemes cibles). Pour la carte CIGAL et la carte CIL, on définit I'adresse de la carte,
alors que pour la carte de commande du chariot MP 22, on définit le port série
permettant la communication entre le PC et la carte cible. Une boite de dialogues assure
cette fonction de configuration :

Adresse de la carte CIGAL

Adresse:
$700=1792| »
Valider Annuler

Page :27 /48



[ 1
didalab

MD1AE914 Guide technique

Sélectionner une partie opérative
Ce menu permet de configurer les entrées et les sorties du systeme cible sélectionné en
fonction de la partie opérative. Il y a des configurations par défaut, qui sont livrées avec
le logiciel. L'utilisateur a la possibilité de définir ses propres parties opératives.
Une boite de dialogues sélectionne une partie opérative parmi une liste proposée
(mateériel Mentor Sciences) :

Ascenseur T48,

Monte charge M248,

etc...

Sélection de la partie opérative

Partie opérative:

Ascenseur T48
Monte charge M248

Ajouter Enlever

Valider Annuler

Le bouton "Ajouter" définit une partie opérative et configure les entrées et les sorties de
la carte cible. A chaque carte cible correspond une boite de dialogues.

Le bouton "Enlever" supprime une partie opérative dans la liste. On ne peut supprimer
que les parties opératives que I'on a crée.

@ La définition des parties opératives n’est disponible qu’avec la version multi postes
du logiciel MENTOR GRAF.

5.2.5 Le menu Nomenclature
Ce menu édite soit la nomenclature propre au systéeme cible, soit celle propre au

Afficher| Cible | Nomenclature Générer
Systeme cible
GRAFCET

@Remarque : Avant de pouvoir étre visualisée, la nomenclature "GRAFCET" devra
étre préalablement générée grace au menu "Générer".

Nomenclature **systeme cible™

Cette commande permet d’éditer la nomenclature de I’ensemble carte cible et partie
opérative.

Pour les systemes cible livrés avec le logiciel (Ascenseur T48, monte charge M248 et le
chariot filoguidé MP22), il n’est pas possible de modifier la nomenclature.
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Elle permet de définir les labels et les désignations des entrées et des sorties.

Lorsqu'il y a un mot de passe, il faut rentrer le mot de passe pour pouvoir modifier les
labels, ainsi que les désignations. Si on ne rentre pas le mot de passe, on peut
uniquement visualiser et imprimer la nomenclature.

Pour modifier un label ou une désignation, il faut cliquer sur ces items. Les parties
modifiables par I'opérateur sont repérées en couleur bleue.

Les labels peuvent avoir au maximum une longueur de 10 caracteres. Lorsqu’il s’agit
d’une sortie, le label est en majuscules. Lorsqu’il s’agit d’une entrée, le label est en
minuscules.

Les désignations peuvent contenir 50 caractéres au maximum.

Carte de commande : CIGAL
Partie opérative : Monte charge M248
Label Désignation
Entrée logique ex13 Présence étage 2
ex12 Présence étage 1
ex11 Présence étage 0
Sortie logique CD Commande descente
CM Commande montée

Nomenclature "GRAFCET"
Elle permet d'éditer tous les labels utilisés dans le GRAFCET en cours, ainsi que les
désignations associées. La nomenclature se divise en 4 sections :

les entrees,

les sorties,

les temporisations,

les mémoires.
Les désignations et les labels des entrées / sorties sont ceux de la nomenclature du
systeme cible. Pour les modifier, il faut aller dans la nomenclature "Systeme cible".
Ceci n’est possible que lorsque I’on définisse un systeme cible.
Les désignations des temporisations et des mémoires peuvent étre modifiées dans la
nomenclature "GRAFCET".

Carte de commande : CIGAL
Partie opérative : Monte charge M248
Label Désignation
Entrée logique ex13 Présence étage 2
ex12 Présence étage 1
Sortie logique CD Commande descente
CM Commande montée
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5.2.6 Le menu Générer

Fichier | Editer| Cible[Nomenclature|Générer| Mode | Aide [A propos de...

Cliquer sur ce menu entraine :

- la détection des erreurs de syntaxe dans le GRAFCET en cours,

- la génération du code objet nécessaire pour I'exécution et la simulation du
GRAFCET en cours,

- la génération de la nomenclature "GRAFCET" propre au grafcet en cours.

Grafcet :générer

Action : générer
Réceptivité : générer
Liste des labels /
non définis
Annuler Exécuter Simuler

S’il n'y a pas derreurS et de labels non définiS, cette commande valide I'accés aux
modes Exécuter et Simuler ainsi qu’a la nomenclature "GRAFCET".
Les erreurs de structure GRAFCET apparaissent en rouge dans le GRAFCET.

5.2.7 Le menu Mode
Les commandes de ce menu sont actives uniquement lorsque le grafcet a été généré sans

erreur.
Mode
Exécuter
Simuler
Exécuter

Cette commande permet de lancer I'exécuteur. Pour activer ce mode, il faut d'abord
générer le GRAFCET.

Simuler
Cette commande permet de lancer le simulateur de GRAFCET. Pour pouvoir accéder a
ce mode, il faut d'abord générer le code objet.

5.3 L’éditeur de grafcet

5.3.1 L’écran
L'écran de I'éditeur comporte les parties suivantes :
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- la barre des menus principaux
- un espace de travail, ou I'on dessine le GRAFCET,
- une boite a symboles normalisés permettant la construction d'un GRAFCET,
- une fenétre contenant des outils a usage général,
- une ligne de commentaires.
La figure suivante présente I'écran de I'éditeur de GRAFCET :
2 m_graf - [AC_B.GRA] [_ O] x]

HEichier Editer Afficher Cible MNMomenclature Generer Mode Fenetre Aide _|E|i|

HEREE =

=]~

o
g
—_t

4tix2 10

ol =

el

EEEATEEE R
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5.3.2 Les outils a usage général

5.3.2.1 Présentation

L'éditeur possede quatre outils qui permettent :
- de déplacer un ensemble de symbole(s),

- d'effacer un symbole,
- de relier des symboles,

- de définir les actions et les réceptivités d'un GRAFCET.
Le tableau suivant présente les différents icones relatifs aux outils a usage general :

AN

Déplacer / sélectionner

W

Effacer un symbole

Relier des symboles

abcI

Editer un texte

5.3.2.2 Déplacer / sélectionner

Il faut d'abord sélectionner la zone a déplacer en appuyant sur la touche gauche de la

souris et en la déplagant :

Zone sélectionnée

/

Les symboles de la zone sélectionnée s’affichent en rouge. Il faut ensuite indiquer la
position de départ, puis indiquer la position d’arrivée.

T Nouvelle

position

@ Le bouton droit de la souris permet d'annuler le déplacement.
Exemple d’assemblage d’éléments :
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10

raccorder

Il faut d’abord sélectionner les éléments suivants:

10

110 i

Enfin, il faut cliquer sur la réceptivité de I’étape 20 :

10

.......

Le résultat final est alors :

symboles a sélectionner
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20
30
40

5.3.2.3 Effacer

Dans le cas ou il y a une zone sélectionnée, cette commande efface I’ensemble des
symboles compris dans la zone sélectionnée :

symboles sélectionnés

Sinon, il faut cliquer sur le symbole a effacer. Si on clique sur un symbole “étape” ou
sur un symbole “action”, I'éditeur efface I'étape, ainsi que I'action associée a cette étape.

5.3.2.4 Relier

Cet outil est a utiliser pour clore une convergence ("OU" ou "ET").
Il faut d'abord sélectionner la convergence (repére 1), puis cliquer sur le symbole devant
se relier a la convergence (repére 2).
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fonction RELIER

Exemple de construction pour une convergence OU :
Il faut cliquer sur la convergence :

Puis il faut cliquer sur la transition de I’étape 30 :

10

5.3.3 Editer un texte
Cliquer sur cet icone permet :

abcI

- d'éditer un texte hors du grafcet placé sur la surface de travail,
- de définir le numéro des macro-étapes,
- d'éditer les actions ou les réceptivités associées aux étapes.

5.3.3.1 Placer un commentaire

Pour placer un commentaire, il faut cliquer a un endroit ou il n'y a pas de symbole. Une
boite de dialogues permet de définir ou modifier le commentaire.
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Commentaire

Entrer un commentaire:

Valider Annuler

5.3.3.2 Définir le numéro des macro-étapes
Pour définir le numéro de la macro-étapes, il faut cliquer sur les symboles suivants:

Q Appel d'une macro-étape
Q Début de la macro-étape
|j Fin de la macro-étape

La boite de dialogues suivante permet de définir le numeéro des symboles des macro-

étapes:
Numeéro de la macro

Numeéro : 5
< B I3
Valider Annuler

5.3.3.3 Définir une action

Il faut cliquer sur un symbole ACTION pour définir son contenu. Une boite de dialogues
permettant de définir I'action, apparait a I'écran.

~symbole ACTION
Les actions sont propres au systeme cible sélectionné.

Les différents types d'actions

Il'y a trois types d'actions possibles:

- les actions logiques,

- les actions analogiques,
La valeur par défaut des sorties logiques est 0.
Le tableau suivant présente les actions possibles:

Taille Opérateur
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Monostable 1 bit S1
Bistable 1 bit S1=1
S1=0
Mémoire 1 octet MO0=10
MO0+1
MO0-1
CNA 1 octet V=0x10

@Remarques :

- Se reporter au chapitre “Les éléments communs aux systémes cibles” pour avoir des
explications sur les actions.

- L'écriture sur le CNA n'est possible que dans le cas ou le systeme cible intégre un ou
plusieurs CNA.

- Une action peut étre conditionnée par une fonction qui devra étre vérifiée.

La boite de dialogue

Dé&finition des actions m

Action Condition

Modifier | Ajouter.__. | Enlever

V Ok annceI

Enlever

Cette commande permet de supprimer une action. Il faut d'abord sélectionner I'action
concernée.

Ajouter

Cette commande permet d’ajouter une action. Une boite de dialogues permet cela

Page :37 /48



J J
MD1AE914 Guide technique didalab
s e
. ‘
Eondition Tt
. el ]

Liste des actions i

w 0k x Cancel

Pour définir I’action, il faut la rentrer dans la zone d’édition de I’action, ou cliquer sur le
bouton liste des actions pour en sélectionner une parmi la liste des actions possibles.
Pour définir une condition, il faut cliquer sur le bouton condition. Pour plus de détails
sur la saisie de la condition, se reporter a la section permettant de définir les
réceptivités.

Modifier

Cette commande permet de modifier une action. Pour modifier une action il faut
d’abord la sélectionner.

5.3.3.4 Pour les Réceptivites

Il faut cliquer sur une réceptivité pour pouvoir définir son équation logique. Une boite
de dialogue permet de définir cette équation.

Réceptivité [ x|

Equation

Fonctions

j .J ?l /‘\l J/l Liste des réceptivités

w K annceI

La réceptivité est une équation logique. Elle doit avoir une structure de type somme de
produit :

a0.b0+a0.bl cl+...
On peut tester soit des variables logiques, soit des variables analogiques.

[ Type | Opérateur | Exemple |
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logique . (et) a.b
+ (ou) atb
" (non) a

1 (front montant) | 1@
J (front descendant) la

analogique |= a=10
# (différent) a#10
> (supérieur a) a>20
< (inférieur a) a<20
>= (Supérieur a) a>=20
<= (inférieur a) a<=20

5.3.4 Les symboles grafcet

5.3.4.1 Présentation

le tableau suivant représente les différents symboles permettant la construction d'un
GRAFCET

LI| |étape initiale

I:I étape

1 transition

convergence ET

rebouclage

divergence OU Macro étape

convergence OU Début d'une macro

mEEE SN

T H L

divergence ET Fin d'une macro

5.3.4.2 Dessiner un GRAFCET

Pour placer un symbole sur la surface de travail, il faut :

- selectionner I'icone relatif au symbole,

- positionner le pointeur de la souris a I'endroit ou I'on veut placer le symbole,

- cliquer sur le bouton gauche de la souris, pour positionner le symbole.
Pour placer un symbole a la suite d'un symbole déja placé, il faut sélectionner le type du
nouveau symbole (étape initiale, étape simple, etc...) et cliquer dans la zone dite de
sélection. Cette zone de sélection contient lI'espace relatif au symbole déja placé et une
zone supplémentaire :

Zone de sélection Symbole déja
V placé

e —— Symbole a placer

5.3.4.3 Dessiner un REBOUCLAGE
Le dessin de ce symbole s'effectue en 4 étapes :
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- sélectionner le symbole "rebouclage" dans la fenétre des symboles,
- selectionner le point de départ du rebouclage,

Sélection du point de départ

- donner la position de la ligne de rebouclage,
Donner la position de la ligne de rebouclage
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- selectionner le symbole d'arrivée :

Sélectionner le symbole d'arrivée du rebouclage

5.3.4.4 Placer un symbole apres une divergence

Aprés avoir placé une divergence (OU ou ET), le premier symbole se positionne sans
décalage suivant la direction x (symbole 1). Les symboles suivants sont décalés suivant
la direction x (symbole 2). Leurs positions sont demandées apres avoir cliqué sur la
divergence.

77777

Exemple de construction d’une divergence OU :
Sélectionnez le symbole transition, puis cliquer sur la divergence OU

o
[20] -

Enfin, il faut cliquer sur la souris pour placer la transition, on obtient alors :

[10]
T T
[20]

@Remarques :

La construction d’une divergence ET est similaire a la construction d’une divergence
Ou.
Le nombre de branche n’est pas limité.
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5.3.5 Modification d’un grafcet

5.3.5.1 Modifier une action, une transition et un commentaire
Pour pouvoir modifier une action, une transition ou un commentaire, il faut sélectionner

at:u:]:

5.3.5.2 Ajouter des étapes

Dans cette section, nous allons expliquer une méthode pour ajouter des étapes a un
grafcet linéaire.

Dans I’exemple suivant, il s’agit de rajouter une étape entre I’étape 20 et I’étape 30.

I’outil de la boite a outils, puis cliquer sur le symbole a modifier.

Dans un premier temps, il faut sélectionner le symbole a insérer, puis dans un second
temps cliquer a I’endroit ou I’on veut ajouter un symbole grafcet.

Symbole inséré

5.4 L'interpréteur de GRAFCET

On appelle “scrutation™, la succession chronologique des taches suivantes :

Scrutation

Acquérir les entrées| | Traiter les entrées| | Faire évoluer Ecrire sur les sorties
le GRAFCET
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Le temps de scrutation du systeme est de 50 ms. Ce temps correspond au temps de
réponse du systeme. Il définit également la base de temps des temporisations.

Ce mode permet I'exécution du GRAFCET sur la carte cible. Les outils dans ce mode
sont les suivants :

Exécuter le GRAFCET sans renvoyer de compte
rendu a l'exécuteur. On ne visualise pas I'état des
étapes, ni I'état ou la valeur des variables.

Arréter I'exécution du GRAFCET.

QIECU"CQT

Arréker

S Inhiber les sorties et initialiser le GRAFCET (active
les étapes initiales). Cette commande permet
d'effectuer un RAZ du systeme.

Animar Exécute le GRAFCET en repérant sur I'écran les
différentes étapes actives.

Pas Effectue une scrutation. Les variables sont mises a

ki jour a la fin de la scrutation.

Active/ désactive la visualisation de la valeur ou de
I'état des variables du GRAFCET. Les variables
sont mises a jour toutes les secondes.

Waria.

@ La visualisation des variables n'est possible qu'en mode Animer et en mode Pas a
pas.

& L'exécution en mode Pas & pas est a utiliser avec précaution. Dans le cas d'une
commande d’une partie opérative de type “axe”, celui-ci peut arriver en butée sans
I’avoir souhaité.

La figure suivante décrit I'écran en mode “Exécuter” en mode “Animer” avec
visualisation des variables :
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“3m_graf - [AS| CIL1.GRA] O] x|
H Fichier Editer Afficher Cible Nomenclature Generer kode Fenetre Aide G Elil
rEmécuhr IAnimer IPas z‘lpasIRaz I Variahles xi.x3‘| Fermerl
Les entrée(s) o
| apd=1
ad=1
ap3=1
ajh=1
ajb=1
ap2=1
azh=1
azb=1
——Talﬂapl apl=1
al=1
po=1
0 b Les sortie(s)
L4=0
L ]azb+] a2ht] ap2 L3H=0
L3B=0
30 || L2H=0
LiB | L2H 9B -0
——1 33b+1 33h+1 ap3 F Y
40 L1138 | L3H
——1 a4+1 apd
50 g

o0

|

o

5.5 Simulateur de GRAFCET

Ce mode permet de mettre au point une commande par GRAFCET, sans utiliser un

systeme cible.

Dans ce mode, on dispose des outils suivants :

Arriter

Arréter I'animation du GRAFCET.

Inhilaer

Inhiber les sorties et initialiser le GRAFCET
(active les étapes initiales).

Pas
ipas

Simule le GRAFCET en mode “Pas a pas”.

Animer

Simule le GRAFCET en mode “Animer”

Pour modifier I'état des entrées, il faut cliquer sur chaque entrée dans la fenétre

"Variables".

Pour les entrées logiques, le fait de cliquer sur le symbole d'une variable la fait changer

d'état.

Pour les entrées analogiques, une boite de dialogues permet de les modifier :
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Variable analogique

valeur = 20

el [ 1 =

Valider Annuler

Pour accélérer les temporisations, il faut cliquer dessus dans la fenétre“Variables” Cela
a pour effet d’incrémenter le compteur de la temporisation de 50 unités de temps.
La figure suivante présente I'écran du simulateur :

“=m/graf - [AS| CIL1.GRA] ==l S
H Fichier Editer Afficher Cible HMomenclature Generer bMode Fenetre Aide e |Eli
rExétuter IAnimer IPas ﬁpasIRaz I |Vari.ahles xI.xQ xS‘I Ferme:(l
| Les entrée(s) ]
T apd=1
ad=1
apd=1
ajh=1
alb=1
ap2=1
azh=1
azb=1
——1al+] apl apl=1
al=1
po=1
@ HL1 Les sortie(s)
L4=0
] a2b+] a2ht] ap2 L3H=0
L3B=0
30 L2H=0
LiB | LiH L2B = 0
L 1a3b+] a3h+] ap3 .
40 113B | L3H
——1 a4+] apd
50 a4
Jre
[En e Ll_l [ |

5.6 Les élements communs aux systemes cibles

5.6.1 Les entrées et les sorties logiques

Chague systéme cible posséde des entrées et des sorties logiques.
Les actions sur les sorties logiques sont les suivantes :

Actions Définition

S1 Met a I'état logique 1 la sortie "S1" (action monostable)
Si=1 Met a I'état logique 1 la sortie "S1" (action bistable)
S1=0 Met a I'état logique 0 la sortie "S1" (action bistable)

Page :45/48



MD1AE914

Guide technique

Les tests sur les entrées lo

igues sont les suivants :

test Définition

el Teste I'état logique 1 de I'entrée "el".

el Teste I'état logique O de I'entrée "el".

Tel Teste un front montant sur I'entrée "el"
lel Teste un front descendant sur I'entrée "el"

5.6.2 Les mémoires

5.6.2.1 Les mémoires bits

Chaque systéeme cible dispose de 256 mémoires bits.
Les actions possibles sur les mémoires bits sont les suivantes :

Actions Définition
BO=1ou0 Affecte un état a la mémoire bit
BO=Bx Recopie de mémoire bit
les tests possibles sur les mémoires bits sont :
Test Définition
b0 Test de la mémoire bit
b0=b1 Comparaison de mémoire bit

5.6.2.2 Les mémoires 8 bits

Chaque systéme cible posséde au moins 256 mémoires 8 bits signées (-128 «» 127).
Ce sont des variables globales.
Les actions possibles sur les mémoires sont les suivantes

IIXXII
Les tests

Actions Définition

MOO=xx Charge xx dans la mémoire "M00".

MOO+xx Ajoute xx a la mémoire "MO00",

MOO-xx Décrémente de xx la mémoire "MO00".

MO01=M00 Recopie la valeur de la mémoire “’M00” dans la

mémoire “M01”.

est une valeur numérique codée en hexadécimal.

possibles sur les mémoires sont les suivants :

Test Définition

mO=Xxx Teste si la mémoire "m0" est égale a "xx"".

MO#XX Teste si la mémoire "m0" est différente de "xx".

mO>Xxx Teste si la mémoire "m0" est supérieure a "xx".

mMO<XX Teste si la mémoire "m0" est inférieure a "xx".

mO0>=xx Teste si la mémoire "m0" est supérieure ou égale a "xx".
mO<=Xxx Teste si la mémoire "m0" est inférieure ou egale a "xx".

@ “xx” est soit une valeur numérique, ou soit une mémoire.
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5.6.3 Les temporisations
La définition formelle de I’opérateur “temporisation de durée q”:

Test Définition

t/xilq Xi : est une étape du GRAFCET

q : est une durée exprimée en 5.10°2 s.

5.6.4 Les variables d'étapes
La variable "xi" représente I'état de I'étape "i":
"xi"=1et "xi"=0 lorsque I'étape "i" est active,
"xi"=0 et "xi"=1 lorsque I'étape "i" est inactive.
Ces variables sont des variables internes du GRAFCET.

5.7 Le systeme cible Schneider MD1AE914

5.7.1 La carte cible COM

Pour commander le robot Schneider MD1AE914 avec M_GRAF
Sélectionner la carte cible de M_GRAF COM

, il faut :

Pour sélectionner le port RS232, il faut cliquer sur le bouton « Configurer »

5.7.2 La partie opérative Schneider
Pour commander le robot Schneider, il faut sélectionner la partie

opérative :

Choix de la partie opérative

Partie opérative  [Schneider
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La nomenclature des entrées/sorties du robot est la suivante :
Les entrées

Nom Désignation
Dcy Départ cycle
Pc Présence piece dans le chargement
Pm Présence piece dans matricage
Vmr Vérin matricage rentré
vms Vérin matrigage sortie
Pf Pince fermée
Pv Pince verticale
Ph Pince horizontale
VXTI Vérin X rentré
VXS Vérin x sortie
\Vzr Vérin z rentré
VZS Vérin z sortie
Vyr Vérin y rentré
VyS Vérin y sortie
Pp Présence piece dans la pince
Mda Mode automatique
Mdm Mode manuel
Rv Rentré vérin
Sv Sortie vérin
Svm Sélection vérin matricage
Svp Sélection vérin pince
Svx Sélection veérin x
Les sorties
Nom Désignation
\Y Voyant DCY
MM Rentré matricage
MP Sortie matrigage
FP Fermeture pince
OP Ouverture pince
RPH Rotation pince horizontal
RPV Rotation pince verticale
XM Rentré verin X
XP Sortie vérin X
ZM Rentré vérin Z
ZP Sortie vérin Z
YM Rentré vérin Y
YP Sortie vérin Y

Pour exécuter un grafcet, il faut générer un grafcet, puis passer en mode Exécuter (pour
plus de détail, se reporter a la documentation de M_GRAF).

Lorsque M_GRAF détecte un arrét d’urgence, il met M_GRAF en mode Stop en
effectuant un raz. L’utilisateur doit inhiber I’ARU pour redémarrer.
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