TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR

TP12 PILOTAGE D’UN SYSTEME DE TRI PAR
MICRO-CONTROLEUR EN LADDER ET LANGAGE
ST PAR LIBRAIRIE « MACHINE A ETATS »

DESCRIPTION DU CONTEXTE PROFESSIONNEL :

Les secteurs professionnels : Les batiments (résidentiel, tertiaire et industriel), L'industrie

(distribution, transport et gestion de I'énergie liés aux procédés : efficacité énergétique,

conversions d’énergie, régulations et modulations d’énergie, etc. )

La nature des travaux : neuf, extension ; rénovation, adaptation, amélioration, optimisation, sécurisation; maintenance.

DESCRIPTION DES ACTIVITES PROFESSIONNELLES

Péle « Conception - étude préliminaire »

Activité 1 : conception - étude préliminaire

T 1.1: analyser et/ou élaborer les documents relatifs aux besoins du client/utilisateur
T 1.2: élaborer un avant-projet/chantier (ou avant-projet sommaire)
T 1.3 : dimensionner les constituants de I'installation

Pole « Conception - étude détaillée du projet »

Activité 2 : conception - étude détaillée du projet

T 2.1 : choisir les matériels

T 2.2: réaliser les documents techniques du projet/chantier

Péle « Analyse, diagnostic, maintenance »

Activité 4 : maintenance d’une installation électrique

T 4.3 : réaliser la maintenance corrective

Pole « Réalisation, mise en service d’un projet »

Activité 6 : réalisation : installation — intégration

T 6.1 : organiser |'espace de travail

T 6.2 : implanter, poser, installer, cabler, raccorder les matériels électriques
T 6.3 : programmer les applications métiers

Activité 7 : mise en service

T 7.1 : réaliser les contrdles, les configurations, les essais fonctionnels
T 7.2 : vérifier le fonctionnement de I'installation

T 7.3 : réceptionner I'installation avec le client/utilisateur

Connaissances et notions abordées :
Notion Chaine de puissance :

NATURE LIMITE DE CONNAISSANCE
Distribution du point de livraison a la sortie Choisird des matériels de distribution et de protection
du TGBT : Adapter4 les paramétrages des dispositifs de protection des
- installations électriques BT ; personnes et des biens
- protection des personnes et des biens ; Argumenter4 une solution de distribution
- contexte normatif et réglementaire.
Gestion et performance énergétique : Adapter4 les paramétrages des matériels relatifs a la qualité, a la
- gestion automatique de la consommation gestion et au comptage de I'énergie
d’énergie ; Argumenter4 une solution de gestion, d’optimisation de la
- optimisation de la consommation consommation
d’énergie ;
Fonctions d'usage : Argumenter4 une solution de conversion, de modulation et de
- commande, modulation et conversion de commande
I'énergie électrique dans les applications Dimensionner et choisir4 des convertisseurs, des modulateurs et des
de: appareils de commande
- I'électromécanique ; Adapter4 les paramétrages des dispositifs de conversion, de
- pompage ; modulation et de commande
- traitement de l'air ; Concevoir/adapter4 des schémas électriques de raccordement des
dispositifs de conversion, de modulation et de commande

Notion Chaine d’information :

NATURE LIMITE DE CONNAISSANCE

Traitement de l'information : Appliquers et faire appliquers des normes et
- automatismes des batiments résidentiels, réglements

tertiaires et industriels ;
- automatismes de l'industrie ;
- langages de programmation normalisés
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(IEC61131-3, autres langages) ;
- organisation et structure d’'un programme ;

Acquisition de I'information :
- capteurs y compris intelligents/connectés ;
- détecteurs.

Déterminer3 la nature de 'information (Tout
ou rien, numérique, analogique)

Choisird des capteurs et des détecteurs
Réaliser3 les paramétrages, les réglages d’'un
capteur, d’'un détecteur

Notion de ressources et outils professionnels :

NATURE

LIMITE DE CONNAISSANCE

Normes, réglements, certifications, labels,
marques (hors habilitation électrique, voir
référentiel de formation a la prévention des
risques d’origine électrique)

Modifier3 un programme d’automatismes des
batiments résidentiels, tertiaires, industriels ou
de l'industrie

Concevoir4 un sous-programme/une
application pour ajouter une fonction
Adapter4 les paramétrages des applications
meétiers (notamment de régulation)

Langages de description :
- fonctionnelle ;

- structurelle ;

- temporelle.

Utiliser3 les outils de description,
fonctionnelle, structurelle, temporelle
Mettre en évidence3 un comportement
attendu ou observé

Reégles de ’art :
- gestes du métier d'électricien ;
- contraintes d’installation ;

Appliquer3 les régles d’installation et/ou de
conception
Mettre en pratique3 des procédures

Communication :

NATURE

LIMITE DE CONNAISSANCE

Au-dela et en relation avec le programme de
culture générale et expression, d’anglais
Communication orale et écrite :

- techniques de communication écrite,
orale adaptées au contexte professionnel.
Vocabulaire technique et communication
en langue anglaise

Appliquer3 les techniques de communication
orale pour communiquer avec un autre
intervenant et/ou le client/utilisateur
Appliquer3 les principes et les techniques des
écrits professionnels pour communiquer avec
un autre intervenant et/ou le client/utilisateur
Communiquer4, tant a I'écrit qu’a 'oral, sur le
plan technique en langue anglaise avec un
autre intervenant et/ou le client/utilisateur

Objectifs :

Analyse du systéme

Réalisation des schémas de commande et de puissance
Cablage et mise en place d’une solution technique

Recherche documentaire sur quelques points techniques a éclaircir

Renseigner et compléter I’énoncer ou dossier technique fourni

Faire la démonstration

Donner une culture technique et une information sur le matériel existant afin d’élaborer des solutions pour I'épreuve de projet.

Conditions d’étude et réalisation :

Temps imparti : de 4 a 6 heures suivant la rapidité des étudiants

Travail individuel ou en bindbme

L’énoncer, faisant office de dossier technique et de compte rendu, devra étre complété.
Une démonstration de fonctionnement sera présentée au professeur et devra répondre a la problématique.
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DESCRIPTION DES COMPETENCES PROFESSIONNELLES

Principale tiche mobilisant la compétence

Péiles « C

- étude pré ire » « C

- étude détaillée du projet » « Analyse,

aon| 0| 1]2]3

Critére d'observation de la compétence

»

— intégration » « mise en service d'un projet »

c5

T 1.1 : analyser etiou élaborer les documents relatifs aux besoins du
clientiutilisateur

T 1.2 : élaborer un avant-projetichantier (ou avant-projet sommaire)

T 1.3 dimensionner les constituants de 'installation

Les besoins et les attentes du clientiutilisateur sontidentifiés, recensés et reformulés

Le flux d'énergie et les transformations sont déterminés

Les solutions technigues proposées respectent les spécifications du clientutilisateur, les
contraintes normatives

ca

T 1.2 : élaborer un avant-projetichantier (ou avant-projet sommaire)

T 1.3 dimensionner les constituants de 'installation

Les solutions technigues de I'avant-projet développées sont pertinentes

Les solutions technigues respectent les spécifications du client/utilisateur, les contraintes
normatives et réglementaires

ce

T 2.1: choisir les matériels

Les matériels choisis respectent des confraintes normatives et réglementaires et le cahier des
charges du client futilisateur

La nomenclature des matériels établie est compléte et exacte

C10

T 1.2 : élaborer un avant-projet/chantier (ou avant-projet sommaire)

Les solutions technigues proposées respectent les spécifications du clientiutilisateur, les
contraintes normatives et réglementaires

L'architecture proposée respecte les spécifications du client/utilisateur, les contraintes normatives
et réglementaires

Les supports de présentation utilisés sont adaptés

c11

T 2.2 réaliser les documents techniques du projetichantier

Les documents de conception du projetichantier (architecture, schémas, DOE, notes de calcul, etc.)
sont établis, actualisés et archivés

c14

T 6.1 organiser 'espace de travail

T 6.2 implanter, poser, installer, cibler, raccorder les matériels électriques

Les risques professionnels sont identifiés
L'espace de travail est approvisionné en matériels, équipements et outillages
Les confraintes de réalisation sont repérées

Les adaptations nécessaires sont délerminées

Les matériels électriques, les canalisations et les supports sont posés dans le respect des
prescriptions et des régles de I'art

Les matériels électriques sont raccordés

Les contréles associés sont effectués

Les fiches d'autocontrdles sont complétées

c15

T 6.2 : programmer les applications métiers
T 7.1:réaliser les contriles, les configurations, les essais fonctionnels

T 7.2 :vérifier le fonctionnement de l'installation

Les programmes sont téléchargés

Le programme est modifié, adapté pour répondre aux attentes du clientiutilisateur
Les matériels sont configurés etiou interconnectés

Linteropérabilité des matériels est réalisée

Les programmes permettent d'atteindre les exigences attendues

Les associations, I'interopérabilite des matériels sontvalidées

Les essais sontréalisés afin de valider le fonctionnement de l'installation par rapport aux
prescriptions

Les réglages et paramétrages complémentaires sontréalisés

C16

T7.1:réaliser les contréles, les configurations, les essais fonctionnels

T 7.2 :vérifier le fonctionnement de I'installation

Les conditions de la mise en service sont prises en compte

Les contréles normatifs, réglementaires et spécifiques aux prescriptions sontréalisés
Les fiches de contréles sont complétées

Les associations etl'interopérabilité des matériels sontvalidées

Les réglages et paramétrages sontvalidés

Les performances de l'installation sont mesurées

Le fonctionnement de I'installation estvérifié par rapport aux prescriptions

La qualification de I'installation respecte les contraintes normatives et réglementaires

Cc18

T 4.3 :réaliser la maintenance corrective

Le dysfonctionnement est diagnostiqué
Les opérations de dépannage sont réalisées
Les essais associés sont effectués

Le fonctionnement de I'installation estvérifié par rapport aux prescriptions

Fiche d' aptitudes professionnelles et de comportement

Indices de performance

AP faire preuve de rigueur et de précision

APZ2: faire preuve d'esprit d'équipe

AP3: faire preuve de curiosité et d'écoute

AP4: faire preuve dinitiative

APE: faire preuve d'analyse critique

Investissement et participation

Gestion et utilisation du matériel

Gestion ettenue de I'espace de travail

Respect des procédures et réglements intérieur

Intervention de I'enseignant/autonomie
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Problématique : mettre en service un systeme de tri de brique avec un micro-

controleur : une solution « low cost » avec ses avantages et ses inconvénients.
1- Présentation sommaire :

Vérin éjecteur 2

Vérin éjecteur 1

Ce systeme électropneumatique comporte:

Vérin de poinconnage

Vérin Avance Brique

-un tapis convoyeur entrainé par un moto-réducteur asynchrone et variateur de vitesse en U/F
-un magasin de stockage des briques débité par vérin double effet avec électrovannes bistables
-un vérin double effet avec électrovanne monostable pour le poinconnage ou le marquage

-2 vérins double effet avec électrovanne monostable d’éjection des briques pour les trier

La carte micro controleur (fonctionnant en 0/5V/12V) est associée a une interface comportant :
-12entrées digitales (24V DC max) pour recueillir les informations des capteurs et divers boutons
-8 sorties a relais NO (sorties séches) pouvant piloter jusqu’a 230V/5A.
-2 sortie analogique 0/10V

Cette carte c,énommlée Arduinolcomporte un micro-contréleur de type Atmegal284P (40 pattes).
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Le tableau de correspondances des entrées et sorties est le suivant :

Numéro des

Capteurs/Pré-actionneurs/

Dénomination

Dénomination

bornes de la Boutons associés des pattes de sous Arduino
carte interface I’Atmégal284P IDE

11 Contact KAU NO PD2 (pini16) D10

12 Contact /KA1-KA1 Commutateur AUTO-MANU PD3 (pinl7) D11

13 Bouton poussoir DCY PC3 (pin25) D19

14 Capteur b1 tige vérin poigonneur sortie PC4 (pin26) D20

18 Capteur c1 tige vérin Ejection 1 sortie PA3 (pin37) D28

19 Capteur d1 tige vérin Ejection 2 sortie PA6 (pin34) D30 ou A6
17 Capteur réflexe magasin crm PC7 (pin29) D23

I5 Capteur a0 tige vérin Avance Brique rentrée PC5 (pin12) D21

16 Capteur al tige vérin Avance Brique sortie PC6 (pin28) D22

110 Capteur barrage poingconnage /cbp PA7 (pin33) A7 ou 31
111 Capteur présence brique Ejection 1 /cpebl PCO (pin22) D16

112 Capteur présence brique Ejection 2 /cpeb2 PC1 (pin23) D17

01 Voyant vert VRUN PBO (pinl) DO

02 Pilotage A+ Avance brique PB1 (pin2) D1

03 Pilotage A- Avance brique PB2 (pin3) D2

04 Pilotage B+ Poingconnage PAO (pin40) AOou 24
05 Pilotage C+ Ejection 1 PA1 (pin39) Al ou 25
06 Pilotage D+ Ejection 2 PA2 (pin38) A2 ou 26
o7 Pilotage relais RUN variateur PD5 (pin19) D13

08 PD6 (pin20) D14
AOO Non utilisable sous LDmicro PB3 (pin4) D3

AO1 Sortie analogique 0/10V consigne variateur PD7 (pin21) D15

Boutons pousso

irs et potentiomeétre actifs en mode manuel seule

ment(mode manuel cablé)

Bouton poussoir BPA+

Bouton poussoir BPA-

Bouton poussoir BPB+

Bouton poussoir BPC+

Bouton poussoir BPD+

Bouton poussoir BPtapis

Commutateur AUTO/MANUEL

Potentiometre P2

Bobine KA1 pilotée par le commutateur
AUTO/MANUEL

Contacteur KM1 de mise sous tension du
variateur

Boutons/bobines/électrovannes et voyants pour la sécurité

Bouton coup de poing ATU général

Bouton coup de poing ATU1 systeme

Bouton ACQ (acquittement défauts)

Bobine KAU (arrét d’urgence)

Electrovanne d’arrét VA+ (mise a
I’échappement)

Voyant Défaut

Voyant Sous tension
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L’armoire comporte un ATU coupant la totalité de I'énergie et un 2°°™

ATU propre a notre systeme:

P-R R E). Essais Lampe Sous Tension Marche Arrét
o@‘u . O . . BANDEAU ENERGIE
“Ree
BPtapis

] .

AUTO MANU '
_l pCcy BPA+ BPA- BPB+ Consigne tapis
Défauts BPC+ BPD+
Sous Tension Voyant RUN

ACQ

Le mode manuel est cablé : les boutons poussoir permettant de piloter les électrovanne et moto-
réducteur dans le désordre ne sont pas reportés en entrée du micro-contréleur, cela permet d’économiser
sur le nombre d’entrée et aussi, en cas de défaillance de la carte d’entrée, de pouvoir tout de méme
piloter le systeme.

2-Questions diverses :

Quel type de capteur est utilisé pour :
-détecter la présence brique dans le magasin ?

-de détecter la position de la tige des vérins ?
-de détecter la présence des briques avant éjection ?
-de détecter un bourrage de brique sur le tapis ?

-de détecter la présence d’une brique sous le poingonneur ?

Qu’est-ce que la norme CEI CEI 61131-3

Comment est réalisée la sécurité machine ?
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Quelle doivent étre les caractéristiques de la sortie analogique de la carte ARDUINO pour piloter la
consigne de vitesse du variateur ?

Comment cela se programme-t-il dans le LADDER sous LDmicro ?

3- Travail a réaliser : _] [_

3.1.Programmation en ladder avec LDmicro :

3.1.1.Un premier programme a réaliser pour vérifier la communication avec le PC et I'inter-action entre
les divers logiciels de programmation :

LDmicro est un logiciel permettant de représenter un programme en ladder et le compiler en fichier
xxx.hex. Une fois ce fichier généré, un second logiciel Khazama permet de I’envoyer vers le micro
contréleur souhaité.

Editer le ladder avec Compiler en format HEX Un fichier xxx.hex est Trar!ferer i ﬁ?h Bl L8 mlcro-con?roleur dela
. 2 P micro-contréleur avec carte exécute le
LDmicro avec LDmicro génére
Khazama programme

Contrairement a un automate industriel classique, dans cette configuration il n’est pas possible de
récupérer un programme stocké dans la mémoire du micro-contréleur.

1)-Lancer LDmicro :
En appuyant sur le bouton poussoir DCY, la tige du vérin Avance brique sort et reste sortie tant que le
capteur al n’est pas activé puis elle rentre. Représenter ci-dessous le schéma électrique :
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Choisir le micro-contréleur : Atmegal284P

File

Edit | Settings | Instruction Simulate  Compile

Config Help

MCU Parameters...

== Microcontroller

Microcontrollers: TODO and DONE

3

TENDTY

Atmel AVR ATmega2560 100-TQFP

Atmel AVR ATO0USBE4T 64-TOFP
Atmel AVR ATmegal28 64-TQFP
Atmel AVR ATmega6d 64-TQFP
Atmel AVR ATmegal62 40-PDIP
Atmel AVR ATmega32 40-PDIP
Atmel AVR ATmegalé 40-PDIP
Atmel AVR ATmegad8 28-PDIP
Atmel AVR ATmega88 28-PDIP
Atmel AVR ATmegal68 28-PDIP
Atmel AVR ATmega328 28-POIP
Atmel AVR ATmegale4 40-POIP
Atmel AVR ATmega324 40-PDIP
Atmel AVR ATmegaBdd 40-PDIP

4]

Atmel AVR ATmegal284 40-PDIP

al

Mame

Type State

Atmel AVR ATmega8 32-Pin packages
Atrmel AVR ATmegal 28-PDIP

Microchip PIC16F628 18-PDIP or 18-501C
Microchip PIC16F28 18-PDIP or 18-50I1C
Micrechip PIC16F813 18-PDIP or 18-S0IC
Microchip PIC16FE77 40-PDIP

Micrechip PIC16F876 28-PDIP or 28-SOIC
Microchip PIC16F387 40-PDIP

Microchip PIC16F286 28-PDIP or 28-501C

Controllino Maxi / Ext bytecode

ANSI C Code
Interpretable Byte Code
Extended Byte Code
Metzer Byte Code

(no microcontroller)

Address

Size

Modbus a...

Dans

Atmel AVR ATmega1284 40-PDIP

processor clock 16 MHz

Teycle=10 ms F=100 Hz F/2=50 Hz Ncycle=0 T=0s

Settings :

Config  Help

File Edit | Settings | Instruction Simulate Compile

| MCU Parameters...

000% - Microcontroller L
0 Microcontrollers: TODQ and DOME 3
1|--- LENLY
0|

Fixer la fréquence du quartza 16 MHz :

OK

PLC Cycle Time (ms): Timero|1: [0 | [C¥PlcCycleDuty
MCU Crystal Frequency (MHz):

UART Baud Rate (bps): | 9600 PIC Configuration Bits:

Available PLC Cycle Time: min=16 us, max=16 ms (16,384 ms)
Fact PLC Cycle Time=9,284 ms with clocksPerCycle=159744
MCU PLC Timer0: prescaler=1024, divider=156

TON,TOF,RTO min Delay=10 ms (10 ms)
TON,TOF,RTO 8hit max Delay=1,27 5
TON,TOF,RTO 16hit max Delay=327,67 s
TON,TOF,RTO 24bit max Delay=83,8861 ks

Mo serial instructions (UART Send/UART Receive) are in use; add one to program before
setting baud rate.

The cycle time for the 'PLC' runtime generated by LDmicro is user-configurable. Very short
cycle times may not be achievable due to processor speed constraints, and very long cycle
times may not be achievable due to hardware overflows. Cycle times between 10 ms and 100
ms will usually be practical.

The compiler must know what speed crystal you are using with the micro to convert between
timing in clock cydes and timing in seconds. A 4 MHz to 20 MHz crystal is typical; check the
speed grade of the part you are using to determine the maximum allowable clock speed
before choosing a crystal.
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Implanter un contact :

File Edit Settings | Instruction Insert Comment ,
Operations that change the course of the program k

0001~
0 | Insert Contacts: Input Pin C
0
1 [ [END]--————————1 Insert Contacts: Internal Relay Shift«C  L_______
v Insert Contacts: Outout Pin Shift+L

Lui donner un nom:
HH LDmicro - Program Editor - (ne

File Edit Settings Instruction Simulate Compile Config Help

ooo1

0 Source
’ () Internal Relay Name: |DCY |

® Input Pin on MCU [ ] |/] Negated

) Output Pin on MCU
() Modbus Contact
) Modbus Coil

[ Set HI input level before simulation

Affecter une adresse micro-contréleur a ce nom : ici le bouton poussoir DCY est cablé sur PC3

BH LDmicro - Program Editor - (not yet saved) e
: : : : : : : Le nom saisi s’affiche avec le
File Edit Settings Instruction Simulate Compile Config H L e )
préfixe X et c’est comme c¢a. ]
XEC
0001)------- 1 [-------
0 . ..
0 Cliquer ici
1------ = e e R —_ ) F——————
0
0
W

Name Type State Pin on MV MCU
XDCY digital in 0 (not assigned)

Choisissez la bonne désignation

Pour insérer une bobine ou sortie : Instruction/Insert Coil
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File Edit Settings Insert Comment ;
KOCY Operations that change the course of the program k
oo f------- 1 [-------
0 Insert Contacts: Input Pin C
0
1h-——-—- [END]-—————————1 Insert Contacts: Internal Relay Shift+C  L_______
) Insert Contacts: Qutput Pin Shift+L
Insert Coil: Cutput Pin L
Insert Coil: Internal Relay Alt+L
MName Type Make Mormal ] Pin Mar
ADCY digital Make Negated N
Make Set-Only 5
Make Reset-Onlv R
By LDmicro - Program Editor - (not yet saved) = =
File Edit Settings Instruction Simulate Compile Config Help |
XDCY Rnew B
0001 |------- O [ —
0
0
1f------ [EMD ] mmmmmmmm oo
0
0
W

Type Source

®( ) Normal (®) Internal Relay

Name Type State ) (/) Negated ) Qutput Fin on MCU Size  Modbus addr

XDCY digital in 0 (0 (S) Set-Only () Modbus 3} 1bit

Rnew int, relay 0 (O (R) Reset-Only 1 bit
(O)(T) T-trigger

Name: SORTIEmagasin

Ici on utilise un bit interne (Internal relay) qui sera dénommé RSORTIEmagasin dans le ladder.
Pour insérer un rung ou ligne supplémentaire, se positionner en début de rung puis :

Settings  Instruction  Simulate  Compile Config  Help
Undeo Ctrl+Z or Alt+Backspace
U'U'U'i Redo Ctrl+Y or Alt+5Shift+ Backspace j-————————-
E Insert Rung Before Shift+ |}
[ Insert Rung After Shift+V
E Move Selected Rung Up Alt+Up

Pour insérer 2 contaéts en fonction OU :

File Edit Settings m Insert Comment 5 —
XOCY | Operatiens that change the course of the pregram » Insert -+ +- Open-Circuit Shift+Enter -
00[:% """" ] — Insert Contacts: Input Pin c Insert -+------+- Short-Circuit Ctrl+Enter
0008 - Insert Contacts: Internal Relay Shift+C Insert Master Control Relay
g Insert Contacts: Output Pin Shift+L Insert LABEL declaration
g ------ [END]---------- Insert Coil: Output Pin L Insert GOTO Label or Rung
il Insert Coil: Internal Relay Alt+L Insert SUBPROG declaration -
Name Type Make Normal N Insert RETURN 5 addr
XDCY digital Make Negated M Insert ENDSUB declaration
RSORTIEmagasin int. rel Make Set-Only S Insert GOSUB call
Make Reset-Only R Insert SLEEP
Make T-trigger Insert CLRWDT
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Se positionner sous le contact puis insérer un court-circuit.
Insérer ensuite vos contacts dans le court-circuit.

Vous devrez aboutir a un programme ressemblant a cela :
BH LDmicro - Program Editor - D:\_MES DOCUMENTS\essai BTS\_0 BTS 1ERE ANNEE\6-automatisme\TP 2ieme serie\TP9 arduin... = =

File Edit Settings Instruction Simulate Compile Config Help

XDCY RSORTIEmMagasin
0001)------- I ()---—-—--4
0
0 xal RRENTREEmagasin
0002)------- ] [ (3---—-—--4
0
0] RSORTIEmagasin yaplus
0003)------- I B e e L e e (3---—-—--4
0
0] RRENTREEmagasin YAmoins
0004 ------- I T e e T E R [QRESEEEEE
0
0
4)--——- [END ] == mmm m o e o m e
0
0
5 - — - e e e = .

Atmel AVR ATmegal284 40-PDIP processor clock 16 MHz Teycle=10 ms F=100 Hz F/2=50 Hz Ncycle=0T=0s

Le bit interne est associé, en fin de ladder, a la sortie a piloter.
Pourquoi cette méthode ?
On ne peut pas utiliser directement un contact NO associé a YAplus ou YAmoins dans le programme.

2)-Compiler le ladder édité :
Une fois le programme terminé : compiler
HE LDmicro - Program Editor - D:\_MES DOCUMENTS\essai BTS\_0 BTS 1ERE ANNEE\6-automatisme\TP 2ieme serie\TP9 arduin.. — &

Donner un nom :

File Edit Settings Instruction Simulate | Compile | Config  Help
XOCY iSomp Z RSORTIEmagasin
0001} ------—- ] Compile As... — |[JTTomTooooooooooe- ()1
0 -
0 xal Compile HEX RRENTREEmagasin
0002 --——-- Pl CompileANSC T (Jmmmmmms
0] RSORTIEmagasin Compile BExtended Byte Code yaplus
0003|-—————- ] p peCode (g
0 DOMNE: Compile C for ARDUING
0 i . - Amod
0004| Ny DONE: Compile C for AVR GCC, CodeVisionAVR, IARAVR | el
:: DONE: Cormpile HEX-> ASM
| [S— 1] [ ——— DONE: CompilePASCAL e
5 Call flashMcu.bat F6
Call readMcu.bat Ctrl+F&
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Compile To =
T L » TPS2iemeserie » TP1ARDUING MAIORICC » v ¢ | | Rechercher dans: TP1 ARDUL.
Organiser v Nouveau dossier =- @
A Nom ’ Moc
1 CepC ;
GitHub - GreyGnome PinChangelnt Pin.. 12/1
& Bureau

| MAJORICC fichiers 2801

£ Documents 5
majoriccSTATE MACHINE B? rise 1201

£ Images

| Pourquoi choisir un automate et pasun .. 19/
[ Manu (hellfest) 3 P

1
SFC or State Machine - Discussion Foru. 21
testATMEGA32812E65 2001

"

1 Musique

18 Téléchargements T

B Vide | The OpenPLC Project fichiers
idéos

iy 05(C)

a DATA(F)

Nom du fichier: | transfert

Type: Intel Hex Files (“hex)

Un message s’affiche : OK
Compile Successful

Compile successful; wrote IHEX for AVE to 'DN_MES DOCUMENTS  essai
BT5\_0 BTS 1ERE AMMEE \B-automatisme’ TP 2ieme seriet TP9 arduino
PLC 12E-85 CONVOYEURMLDmicro Atmegal28ptaplusfmoins. hex',

Remermnber to set the processor configuration (fuses) correctly. This
does not happen automatically.

Used 192/65536 words of program flash (chip 0% full).
Used 1/16384 byte of RAM (chip 0% full),

oK

Un fichier transfert.hex a été généré.
3)-Transférer le fichier xxx.hex vers le micro-contréleur :

Vous utiliserez le logiciel Khazama. @ khazama AVR Program...
Lancer le lo giciel : choisir le micro-contrdleur approprié : ici 'atmegal284p
<& khazama AVR Program.. — O

File View Command Help

FoEo | B3 B3 | B 0B
B | Fe& Ee5 | ©F &F | & a—W

AVR:

ATMEGA 163 w Auto Program

ATTINY461 ~
— | ATTINYZ51 E i
ATTINY26 el
ATMEGASS535

ATMEGABS515 =
ATMEGAS rd 2 Fa
ATMEGA 151

ATMEGA3Z

ATMEGAG490

ATMEGAG43

ATMEGA3290P

ATMEGA3290

ATMEGA329P [l [l
ATMEGA329

ATMEGA 159

ATMEGA 163

ATMEGA 162

h,

ATMEGAGH4P 7 !
ATMEGAG44

ATMEGA324P

ATMEGA 154P

ATMEGA15

ATSOCAN32

ATI0CANG4 i
ATSOCAN123 I ]
ATMEGA 128

ATMEGAG4

ATMEGA103

AT3053535 w

Charger le fichier xxx.hex généré précédemment dans le logiciel LDmicro:
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File | View Command Help

AVR

Load FLASH file to Buffer
Load EEPROM file to Buffer

Save FLASH Buffer 4s... Ctrl+5
Save EEPROM Buffer As...

Exit

@& khazama AVR Program... = o HEN
File View Command Help

At 11 <« TP9ardui.. » LDmicro Atmegal284p Rechercher dans : LDmicro At... ©

Organiser « Nouveau dossier
|18 Téléchargements

L arduing
| Atmegal284p
Jl BTS
1 5
1% CePC | COMVOYEUR
g Bureau | DOCUMENTS
Documents i
Te
:‘E Images | PROTEUS
Musique | serie
j Téléchargements D new.hex

‘:? ‘u’idéo‘s | D olonhex
= 05 (C) D odon.hex

= DATA () [] 030N.hex

l% Groupe résidentiel

v £

Nom du fichier | olon.hex v | Intel Hex files (*.hex)

| Ouwvrir Iv| | Annuler |

Ecrire le programme dans le micro-contréleur :

File View | Command | Help
Fuses and Lock Bits... Ctrl+A
Read Osc Calibrations
Read Chip Signature
Write FLASH Buffer to Chip Ctrl+F
Write EEPROM Buffer to Chip Ctrl+E
Read FLASH to Buffer
Read EEPROM to Buffer
Werify Flash
Werify EEPROM
Erase Chip Ctrl+R
Auto Program Ctrl+P
Program Options Ctrl+0

Le cable de programmation doit étre correctement branché sinon une erreur survient :
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Khazama AVR Programmer
':Qﬁ' Error while operating... Khazama AVR Programmer “
Can Mot find USBASP device!!l I_ . .I Error while operating..

Error Setting USBASP ISP Clock...

Si le programme est correctement transféré une autre erreur
peut survenir
Ne pas en faire de cas, le programme a tout de méme été transféré.

Khazama AVR Programmer

'.Q.' Error while operating...

: error: programm enable: target doesn't answer. 1
s initialization failed, re=-1
: AVR device initialized and ready to accept instructions
: Device signature = 0000000 Tester et réver'
t Yikes! Invalid device signature,
: Expected signature for ATMEGAGAP is TE 96 DA
: NOTE: FLASH memary has been specified, an erase cycle will be
performed
To disable this feature, specify the -D option,

done. Thank you. ]
0
4 AUTO.DCY.a0.crm
3.1.2.Un deuxiéme programme sous LDmicro : programmer un 1 HA+
Grafcet simple a transformer en Ladder.
-En mode AUTO, deés I'appui sur le bouton DCY, et a condition qu’il a1
y ait des briques dans le magasin, une brique est envoyée sur le
tapis convoyeur qui se met en route puis arrivée sous le
poingonneur : poingonnage. Puis évacuation par éjecteur 2. 2 HA-| RUN
Faire le ladder correspondant : vous pouvez consulter le fichier
exemple de la fin du TP. < cbp
A
3 HB+
-+ b1
4 HRUN
-+ cpeb?2
5 HD+
-+ d1
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-Ajouter I'arrét d’'urgence qui empéchera tout

mouvement.

Apporter les modifications au ladder précédent.

3.1.3. En option : un troisieme programme sous

LDmicro : multitache

En conservant le Grafcet précédent, faire un autre
programme fonctionnant en parallele et faisant fonctionner alternativement le voyant vert VRUN et le

vérin éjecteur 1.

fio]

—+ KAU

1

LN
N/

—+ /KAU

—Gr7 Sécu

—Etape 1

1Gr7 Secu

— 1

*

0

- AUTO.DCY.a0.crm

1T HA+

2 HA-|RUN

4 HRUN

- cpeb2

5 HD+

~+ d1

—Gr7 TRI

—Etape 11 Gr7 Secu
1

Apporter les modifications au ladder précédent.

e |
[ o
4 KAU 4 AUTO.DCY.a0.crm
A
L7 N
\11/ 1 HA+
4 /KAU 4+ a1
_Gr? Sécu 2 _A_ RUN
—+ cbp
A
3 B+
+ b1
4 HRUN
-+ cpeb2
5 HD+
4 d1
—Gr7 TRI

—Etape 11 Gr7 Secu

[ 1
*120

VRUN

- X20/1s

21 HC+

- X21/1s

—Gr7 Clignoter
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3.2.Programmation en langage ST d’un state machine: sous Arduino 1.8.2
n ARDUINO
3.2.1. Premier programme :

En appuyant sur le bouton poussoir DCY, la tige du vérin Avance brique sort et reste sortie tant que le
capteur al n’est pas activé puis elle rentre.

1

0 |H A-

+1 DCY.AUTO.a0.crm

1 HA+

al

La traduction dans le formalisme de la state machine est simple a comprendre :

Etat initial : on met un « pion » dans la

state machine \

Tant que la premiére étape est active : la

tige de Avance Brique est rentrée
State0

bofh—=1;h+=ﬂ;

[(RE [DCY==1]) && (AUTO==1) && (a0==1) && (crm==1)] [a1==1]

Si le bouton DCY passe a 1 et lors de ce front
montant (Rising Edge) et que AUTO et a0 et crm

sont activés, la transition est validée ( Statel V

GD;’A—=[J;A+=1 J
Tant que la deuxiéme étape est active : la

tige de Avance Brique est sortie. Si le
capteur al est activé Statel se désactivera
et StateO s’activera.

Définitions :
== : test d’égalité
= : affectation
&& : fonction ET

On ne peut pas dessiner ce diagramme et le télécharger vers I’Arduino. Vous allez donc traduire ce
diagramme en langage C trés simplement avant de le télécharger.
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1) Lancer Arduino 1.8.2 :

Un programme sous Arduino s’écrit en langage C et comporte 3 zones :
Blink | Arduino 1.6.1 - o

#define Tsortie 13 A

' the setup function runs once when you press reset or power the boalrd

setup () {

S/ initialize digital pin 13 as an output.
pintods (Tsortie, OUTPUT);

}

Zone de déclaration des
variables a utiliser dans le
programme, de librairie ou
option spéciale a utiliser
(périphériques de
communication, extension
d’entrée/sorties...).

#/ the loop function runs over and over again forewver

wvold loop() {

void setup() : Zone de

digitalWrite (Tsortie, HIGH); S/ turn the LED on (HIGH is the wvoltage lewel) décl . d di . d
delay(l000) ; /f wait for a second T eclaration des directions des
digitalWrite (Tsortie, LOW); S/ turn the LED off ™D aking the voltage LOW pattes du micro-contréleur :
delayilo00) ; A4 wait for a second entrée ou sortie (input ou

} ouput).

void loop() :Zone de programme
dans une boucle infinie par

que, ce gul la défaut.

Arduino Uno on CORT1

Le programme permettant de traduire la state machine en langage C est le suivant :
trieuse | Arduino 1.8.2

Fichier Edition Crequis Outils Aide

frieuse §

#include <SM.h> <

SM Trieuse (&Statel);//création de la machine "Trieuse"™ et déclaration

// de Statel comme l1'état initial recewvant le pion

Utilisation d’une librairie
spéciale ou option SM
(State Machine)

//Boutons poussolrs, capteurs et sorties

#define DCY 19
$define a0l 21
#define al 22 <«

Association des noms des
< capteurs et des pattes de
I'arduino

#define AUTO 11

#define crm 23

#define Aplus 1

#define Amoins 2

int etat = 0;//variable utilisée pour la détection de front montants

void setup() {

pinMode (al, INPUT);//et relais et voyants en sortie

pinMode (DCY, INPUT);//les capteurs et boutons en entrées, les électrovannes

pinMode (al, INPUT);
pinMode (RUTO, INPUT): < 

pinMode (crm, INPUT);

Déclarations des entrées
et des sorties

pinMode (Aplus, OUTPEUT) :
pinMode (Bmoins, OUTPUT) ;
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void loop() {

EXEC (Trieuse);//mise en marche de la state machine: un pion est déposé dans

// Statel et les segus vent se dérouler

Le programme principal
langant la state machine

State Statel() {

x

digitalWrite (Amoins, HIGH);//A- mis & 1

digitalWrite (Aplus, LOW);//A+ mis a 0

if ((RE(digitalRezad(DCY), etat) == 1) && (digitzlRead(al) == 1) =&
(digitalRead (RUTO) == 0 ) && (digitalBead(crm) == 1)) Trieuse.Set (Statel);
¥ Les 2 étapes StateO et
State 1 que l'on
State Statel() { trouve dans la
digitalWrite (Amoins, LOW);//A— mis a 0 représentation
digitalWrite (Aplus, HIGH);//A+ mis a 1 graphiqu'e'ainsi que
if {(digitalRead({al) == 1) Trieuse.Set (State0)}; les transitions.

Pour des étapes

} supplémentaires, il
suffit de les rajouter a
la suite de ce
programme

Ce programme utilise une librairie spéciale qui permet d’éviter d’écrire plus de de ligne de code.
On trouve derriére le symbole « // » les commentaires que vous pouvez apporter au programme
2) Compiler- téléverser :

Une fois le programme tapé : compiler le code pour vérifier d’éventuelles erreurs.

majoriccSMrisingUP2 | Arduino 1.6.1 = =
Fichier Edition [Crequis| Outils Aide

Veérifier / Compiler Ctrl+R
maoriceshr|  Afficher le dossier des croquis Ctrl+K

Ajouter un fichier...

#include <SM. ~
Importer bibliothéque... »
SN majorice(StateQ)://creation de la machine "majoricc” et déclaration de Statel
e l'etat initial rece t le pion
Choisir le type de carte vers laquelle vous enverrez le programme : choisir atmegal1284
trieuse | Arduino 1.8.2 = =
Fichier Edition Croquis Outils Aide
Formatage automatique Ctrl+T
Archiver le croquis
R Réparer encodage & recharger
;_winMo-:'e (crm Moniteur série Ctrl«Maj+M @

pindods (apl  Treceursérie Ctrl+Majs L

pinMode (ABMO  WiFi101 Firmware Updater

}
Type de carte: "Arduino/Genuino Una” ) A
\ ATtiny1634 (No bootloader)
void loop ()} { fort ATtiny 1634 (Optib
iyt ) Récupérer les informations de la carte gl bE iU phhans loce 4
S ATtiny2313/4313 PR B

" |
// statel &  Programmateur: "USEasp (MightyCore) F——

Generic ESP8266 Module
ESPDuino (ESP-13 Module)
Adafruit HUZZAH ESP8266
ESPresso Lite 1.0

} Graver la séquence d'initialisation

State State0() {
te (Amoins, HI

digita. 1) ; //A- mis a 1

é:q;ta ”tle(Al_jlus,- LOW) ;//A+ mis & O - e

‘IT. (‘(REr(C‘qftd‘F'CdC(DCY)’ Etarf? e ?‘) Hf (44 NodeMCU 0.9 (ESP-12 Module)

(digitalRead (AUTO) == 1) && (digitalRead({crm NodeMCU 1.0 (ESP-12E Module) ratel) ;
}

Olimex MOD-WIFI-ESP8266(-DEV)
SparkFun ESPE266 Thing
SparkFun ESP8266 Thing Dev
SweetPea ESP-210

WeMos D1 R2 & mini

WeMaos D1(Retired)

ESPino (ESP-12 Module)
ThaiEasyElec's ESPino

Wifinfo

State Statel() {
digitalWrite (Amoins,
te (Aplus, H

i//B- mis & 0
i//A+ mis & 1

digita H)

if (digitalRead(al) == 1) Trieuse.Set (Statel

MightyCore
| ATmegal284
 ATmegabi4
ATmegai24
ATmegalsd
ATmega22
ATmegals

ATmega8533
v
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Choisir le bon port COM de communication :
majoriccsSMrisingUP2 | Arduino 1.6.1
Fichier Edition Crogquis [Qutils| Aide

Fermatage automatique Crl+T

Archiver le croquis

majoriceShrising P2

Réparer encodage & recharger

#include <3M.To> Moniteur série Ctrl+Maj+M ~
SM majorice(Stated) ) Type de carte p latation de Statel
Port ¥ Serial ports

//bouton poussoirs
#define DCY 3 //DCT
//electrovanne
#define Tsortie 13/

I:COMH

Programmateur

Graver la séquence d'initialisation

Choisir le bon programmateur : USBasp MightyCore
trieuse | Arduino 1.82 - O
Fichier Edition Croquis | Qutils | Aide

Formatage autematique Ctrl+T

Archiver le croquis

rigaee & Réparer encodage & recharger

prasna AVR ISP f
pinMode (crm Maniteur série Ctrl+Maj+M AVRISP mkll "
pinMode (Apl] Traceur série Ctrl+Maj+L . USBtinyISP
pinMode (Amg WiFi101 Firmware Updater ArduinolSP
} | ArduinclSP.org
Type de carte: "Arduine/Genuino Uno” L USBasp

vold loop() { de . Parallel Programmer
EXEC (Trieus Récupérer les informations de la carte . Arduin as ISP -
// Statel = :Programmateun "USBasp (MightyCore)" ' Arduinoc Gernma

} Graver la séquence d'initialisation BusPirate as ISP

. Atmel STK500 development board

State Statel(} { Atmel ITAGICES (ISP mode)
digitalWrite (Amoins, HIGH)://A- mis a 1 Atmel JTAGICE3 (JTAG mode)
digitalWrite (Aplus, LOW);//BA+ mis a 0 Atmel-ICE (AVR)
if ({RE{digitalRead(DCY), etat) == 1) && (di AVR ISP (ATTinyCore)

{(digitalRead (AUTO) == 1) && (digitalRead (crm AVRISP mkll (ATTinyCore) |7

} USBtinylSP (ATTinyCore)

USBasp (ATTinyCore)

State Statel () { Parallel Programmer (ATTinyCore)
digitalWwrite (Amoins, LOW);//A- mis a 0 Arduino as ISP (ATTinyCore)
digitalWrite (Aplus, HIGH);//A+ mis a 1 USEtinylSP SLOW (ATTinyCore)
if (digitalRead(al) == 1) Trieuse.Set (Statel AVR Dragon ISP mode (ATTinyCore)

H Ponyser Programmer (AT TinyCore)

STK500 as ISP (MightyCore)

AVR ISP (MightyCore)

AVRISP mkll (MightyCore)
USBtinylSP (MightyCore)
ArduinolSP (MightyCore)
ArduinelSP.org (MightyCore)
USBasp (MightyCore)

Parallel Programmer (MightyCore)
Arduine as ISP (MightyCore)

BusPirate as ISP (MightyCore)
Atmel-1CE (AVR) (MightyCore)

Atmel JTAGICE3 (I15P mode) (MightyCore)
Atmel JTAGICE3 (JTAG mode) (MightyCore)
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Téléverser : avec un programmateur.

Fichier Edition Croquis | Outils Aide
Veérifier/ Compiler

Téléverser

} Ajouter un fichier...

3.2.2.Deuxiéme programme :

Exporter les binaires compilées

Afficher le dossier des croquis

Inclure une bibliotheque

trieuse | Arc

Ctrl+R
Ctrl+U

Téléverser avec un programmateur  Ctrl+Maj+U

Crl+Alt+5

Ctrl+K

-En cas d’arrét d’urgence, cela empéchera tout mouvement.

1
10

-+ KAU

A
N

-+ /KAU

—Gr7 Sécu——

—Etape 11 Gr7 Secu
—

* 0

-1 DCY.AUTO.a0.crm

1 HA+

=+ a1

—Gr7 Trieuse

La traduction en formalisme State machine (tres facile a comprendre n’est-ce pas ?) :

Statel0

do/fA-=0;A+=0;

RE: rising edge
DCY: run cyde button
KAU: emergency stop

Définitions :
== : test d’égalité
= : affectation
&& : fonction ET
|| : fonction OU

Statell

dof .

dofA-=1;A+=0;

[(RE [DCY==1]) && (ALTO==1) && (a0==1) && (om==1]]

Statel

dofa-=0;A+=1;




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR
Le programme correspondant :

Fichier Edition Croquis Outils Aide

trieuseATU

#include <SM.h>

SM Gr7Secu(&Statell);//création de la machine "Gr7Secu™ et déclaration
// de Statell comme l'é€tat initial recevant le pion
8M Trieuse(&S8tatel);//création de la machine "Trieuse"™ =t déclaration

// de Statel comme 1l'état initial recevant le pion

//Boutons poussoirs, capteurs et sorties
#define DCY 19

#define al 2]

#define al 22

#define AUTO 11

#define crm 23

#define Aplus 1

#define Amoins 2

#define RAU 10

int etat = 0;//variable utilisée pour la détection de front montants

void setup() {
pinMode (DCY, INPUT);//les capteurs et boutons en entrées, les &lectrovannes
pinMode (a0, INPUT);//et relais et voyants en sortie
pinMode {(al, INPUT):;
pinMode (AUTQ, INPUT);
pinMode (crm, INPUT):;
pinMode (Aplus, OUTFUT) ;
pinMode (Amoins, OUTPUT) ;
pinMode (KAU, INPUT):;

void loop({) {

EXEC (Gr7Secu) ;//mise en marche de la state machine: un pion est deposé dans
// Statell et les ségquences peuvent se dérouler
if (digitzlRead(ERU) == 0) {
digitalWrite (Bmoins, LOW):;//A— mis & 0
digitalWrite (Aplus, LOW);//BR+ mis a 0
Trieuse.Finish () s
}
if (digitzlBead(EAU == 1) && Trieuse.Finished) {
EXEC (Triesuses);
Trieuse.Set (Statel) ;
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State Statell() {
digitalWrite (Amoins,
digitalWrite (Aplus,
if {digitalRead (KAT)

State Statell () {
EXEC (Trisuse) ;
if {(digitalRead (KAUT)

LOW);//A— mis & 0
LoW);//B+ mis & 0
== HIGH)

== LOW)

Gr78ecu.Set (Statell) ;

Gri7Secu.Set (Statel0) ;

State Statel() {
digitalWrite (Amoins,
digitalWrite (Aplus,
if

State Statel() {

digitalWrite (Aplus,
if {digitalRead(al)

{ (RE (digitalRead (DCY),
(digitalRead (AUTOQ)

digitalWrite (Amoins,

HIGH);//BE- mis a 1
LOW) ;//A%+ mis & 0
etat) == 1) &&
0) && (digitzlRead (crm)

LOW) ;//A- mis a 0
HIGH);//B+ mis & 1
1) Trieuse.Set (Statel):;

(digitalRead {al) ==

1) &as&
1)) Trieuse.Set (Statel):;



TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR

4 | & | & | & | e | F | & | n | 1 | 4 | & | 1] [ e T ~ 1] [ e | T | w | w | w | = v
1 L1 .
M- -
= i

| e
— - AvanceBrigue Peingannage
e Ve &
. E F . [ |: | ]
: . : L .l';.l'. - '1‘1, KM r I r

| ) i an e |im al: A E
! - 02 M A T b '
= i 5 ; _m:l- ]; —__F_m':—_
. ‘I | = T Ejecnonz Epecaont
i | & (]
8 | - - r r

t2.8 Y200 ac =353 l% tLl; o | E g E E [ ) [ ]

+ I |
M e-ppzvaccou ATV18 HU 05 MZE ’ ! !,
— 1. 5KW
i = E - § 5 D+ WA
_ = 2 > : L 0 nh T
e L |
a iz 5 com
12
H [ ] 1

_ @ - “wi T
N I N rma [ .
A AR ’ ' o Yo %
ol 1 10 W H@___{' v/_ L _T-L__R‘E>_—_:::..r'
- e &1 . é' :-2
! L*SEBDLSE CONVOYEUR Atmega 1534 D-"“ f"ﬂ I:H/
7] s Schérma de pussance Pr:  capankRk | 02




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR

A |8 | ©

& [ € [ F T & | ® 1

=

| 3
5
¥
-

g
2

s
(&

ARDUINO

B

[_.

= Mz

=M

= A

=2 M

=T 12

= A

=0 Al

=0 8L

=" S0A

-0 8
0 5

S|e o

& (&8 8 B =

9
a plaalea

-2 B

o8

A

Wl

A T

a8 B3NS AL SO

ot el

CONVIYEUR Atmsgal 284

Scaéma de commande élecirique

Par

Dwsied s, DOF1ZE006 | (13
Pl kb b

MBS
Capfair KIRE 2




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR
Exemple de programme LDmicro :Atmel AVR ATmega328 28-PDIP, 16.000000 MHz

crystal, 10.0 ms cycle time, 2 methodes pour fronts montants
LADDER DIAGEAM:

%]

[=-]

Rb202 RbO Il
————————————— | e B e |
Il
Il
Il
Il
Rb202 REbl Il
————————————— 1 [ e
Il
Il
Il
Il
Rb11l Rb10 Il
————————————— e el G it |
| Il
| Il
——————————————————————————————————————— + Il
| Il
Rb0 | Il
————————————— 1/ [t ——+ |
Il
Il
Il
Il
Rb11 Il
——————————————————————————————————————— L B Bt b B
| Il
Rbl | Il
————————————— 1/ [~====———m -+ |
Il
Il
Il
Il
YOO
_______________________________________________ { ]_______
Rb10
————— e [R) -
]
] REbll
e o [R)—==———=
REb201 Rb200
————— e P i B
]
| Rb201
+-—-—+— +-——-—— +-—— +--———— [ )————
_ Rb202
—————————— [C5R_/ ]-—————————————— [ =

b11H OO0

—+1 dcy

I/0 RSSIGNMENT:

Hame | Tvpe | Pin
Xatu | digital in | 9
Hdcy | digital in | 4
YOO | digital out I 19
Rb0 | int. relay |
Ebl | int. relay |
Rbl0 | int. relay |
Eb11 | int. relay |
Eb200 | int. relay |
Eb201 | int. relay |
Eb202 | int. relay |

Méthode 1 |adder classic : b200
est a utiliser comme bit relais
image du front montant sur dcy.

Méthode 2 fonction interne Rising
Edge : b202 est a utiliser comme
bit relais image du front montant
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Tutoriels de codage : GRFACET vers LADDER par 2 méthodes

Grafcet 2 étapes :

L'arrét d'urgence

ARU

Les transitions

B10 a b BO
| | | | |
l [ [ O_
B11 c B1
| | |
l [ O_
Les étapes avec |z séguence dinitizlisation
B10 B11 B10
{amlanl O
B1
B10 BO
/-
BO B11
| |
§ 1 1 (O
ol
B11 B1
[
Les actions associées aux Etapes
B11 MOTOR
' |
| (O

Exemple de front montant sur a: le bit B51 sera en front montant

a8 =] BE1
| | 2l
s | /1
(83)
B0
Les étapes: methode SET RESET
B1 B11
o | R
5)
B10
S
BO B10
ol el R
i5)
B11
S

BO

B1

B10

B11H MOTOR




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR
Grafcet 3 étapes :

L'arrét d'urgence —l
ARU
] B10
BO
-
S AT
B11H SPEED1
Les transitions /\B1
B10 a BD iy —— b
4 I | |
N — O . A
B12H SPEED?2 B3
Bl b B B2
il o
. +cd L /c.d
B12 c d B2
I | O
7
~ B12 c d B3
T A O
Les étapes et |z séguence dinitizlization Les étapes: méthode SET RESET
B10 B11 B12 B10 B2 B12
1/ O ef+7 R
: 18)
B2 B10
s
B10 BO
I B0 B10
15 | | R
28)
BO B11 B3 B11
|
B3
B B
61— | R
43)
B11 B1
j|_ B‘L2
B g1z La séquence d'initizlisation
| | |
I O B0 Bi1 B12 B10
' — /7 O
B12 B2 B2
— A
Les actions associées aux étapes
B11 SPEED1
=l
96)
B12 SPEED2
2t | O
01)
Exemple de front montant sur a: le bit B51 sera en front montant
a B50 B51
B[ 4
08)
B50




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR
Grafcet 4 étapes :

B10
BO
- ad +/a
d |BPspeed1 BPspeed?2
B11H SPEED1 B13n SPEED1 | SPEED2
/'\81
LT b -4 a
B12H
B2 SPEED2
. =+=C
L'arrét d'urgence
ARU 0
| |
B11
O
B12
(o
B13
@
Les transitions
B10 a d "
A o
B11 b .
I 1 | o
B12 c .
sl | 2
B10 a .
— 1/ e |
B13 a y
s | “ |




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR

Les étapes et laséguence dinitialisation

B10 B1 B12 BE13

E10

A A
B2

—
B4

i
B10 BD B3

— A A

E11

B12

B13

8

3

B0
| |
11
BI1 Bl
[
1
| |
11
B2 B
£
B
| |
11
B3 B4
[

SPEED1

O_

SPEED2

O_

B11
11
B13 BPspeed1
B12
|
I
B13 BPspeed?
Exemple de front montant sur a: le bit BS1 sera en front montant
a B50 B51
I | ol
— | /1

B50

Les étapes: methode SET RESET

B2 B12
— | R
B10
B
BO B10
=1 o
B11
&
B1 B11
=1 @
B12
-
La séquence dinitialisation
B10 B11 B12 B13 B10
A/ A O




Grafcet 6 étapes :

TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR

D)

Larrét d'urgence

B10
BO

L a

[511H MoToR ]E; MOTOR2
B1

=4 b -d

B12 B14| |B4
B2 :

L +¢

B15
B5

- e

B3

ARU B10
imal ®
B11
&
B12
@
B13
@
B14
@
B15
&
Les transitions
B10 ] ED
— O-
B11 b E1
— | O
B12 c B2
— | O
E13 d B3
— O-
B14 c B4
— 1 O-
B15 e ES
— | O




TRI DE BRIQUE MICROCONTROLEUR

Les &tapes et la séguence dinitizlisation
B10 B11 B12 B13 B14 B15 B10
I
) Vs U4 s U s W s P s 4 O =
) 178)
B5
I
B10 BO
14
BO B11
I | | O =
] 188)
B11 B1
/
B1 B12
! ] O =
) "199)
B12 B2
(s
BO B13
||
3 1 O
i)
B13 B3
/ 2
4
B3 B4
||
4 1 O
]
B14 B4
[
B2 B4 B15
I
il o
B15 ES
[
Les actions associées aux étapes
B11 MOTOR1
o |
4
B13 MOTORZ
7 I
7 |
9
Exemple de front montant sur a: le bit B51 sera en front montant
a B50 B51
I | 21
e | 1/
4
B50

Les étapes: méthode SET RESET

BO B10
— | R
BE11
S
B13
S
EB1 B1
— | R
B12
S
B2 B4 B12
— R
B14
R
B15
5
BS B15
— | R
E10
5
Linitizlisation
B10 BE11 B12 B13 B14 B15 B10
— O




