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Résumé

La réalisation et I’exploitation des automatismes industriels font appel a divers outils,
matériels et logiciels, qui doivent étre convenablement choisis et utilisés, en vue de remplir des
fonctions d’automatismes.

Le systeme automatise a connu un développement remarquable dans notre vie plus
précisément dans le coté du développement des actionneurs qui sont les moteurs.

Pour I’enchainement de mouvements précis et exigeants, les servomoteurs sont la solution
adaptée pour les applications dont les exigences en termes de dynamique et de précision sont trés
strictes.

L’objectif de ce projet de fin d’étude est de faire une réalisation d'une application pour la
démonstration de précision de contréle des servomoteurs par api.

Mots-clés : réalisation, servo-moteur, API, programmation, configuration, conception.

Abstract

The realization and operation of industrial automation systems involves various tools,
hardware and software, which must be properly selected and used, in order to fulfill automation
functions.

The automated system has seen a remarkable development in our life specifically in the
development side of the shareholders that are the motors.

For precise and demanding movements, servo motors are the right solution for applications
with very high dynamic and precision requirements.

The objective of this end of study project is realization an application for demonstration
the precision of control of the servomotors by api.

Keywords: realization, servomotor, PLC, programming, configuration, conception.
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Introduction générale

Introduction géenérale

Depuis longtemps I’homme a toujours essaye de créer des systemes techniques pour satisfaire
le besoin de sa vie courante son commencement était par un systeme manuel apres il a rentré dans
I’industrie par des systémes mécanisé et pour réduire les efforts exerce par lui, ainsi que le temps de
fabrication et augmente la précision il a inventé Pautomatisation qui consiste a rendre

automatiquement les opérations sans intervention humaine.

De nos jours, I’expression « technique d’automatisation » évoque instantanément les robots
industriels et autres commandes informatisées. Elle remonte cependant beaucoup plus loin dans 1’ére

de I'industrie et de I’artisanat, et plus précisément a ’amélioration des machines.

La réalisation et I’exploitation des automatismes industriels font appel a divers outils,
mateériels et logiciels, qui doivent étre convenablement choisis et utilisés, en vue de remplir des

fonctions d’automatismes.

Lors de la conception des équipements d’automatisme, plusieurs familles technologiques
(relais electriques, séquenceurs pneumatiques, automate programmables industriels, etc....) peuvent
étre envisageées, et un choix sera fait au moment de la construction du systeme. Le développement de
ces “outils-matériels* destinés a la réalisation de la partie commande des systemes automatises offre

des commodités d’emploi et des performances toujours croissantes.

Les systéemes automatisés ont connu un développement remarquable dans 1’industrie plus
précisement dans le coté du développement des actionneurs on parle du moteur pour cela nous avons
pense de faire une réalisation d'une application pour la démonstration de précision de contréle

des servo-moteurs par api.

Nous avons partagé ce travail en quatre chapitres. Le premier chapitre est composé de deux
parties principales. La premicre partie est réservée a une introduction a I’automatisation elle contient
les principaux éléments nécessaires a la compréhension d’automatisation. Dans la seconde partie une
présentation détaillée des systemes automatisés. Ainsi les définitions, fonctions, composants et

utilités des systémes automatises.
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Le deuxiéme chapitre, représentant le cceur de ce travail, est réservé a présenter notre systeme
automatisé a partir des équipements de Mitsubishi Electric qui s’intéresse a la précision des taches
dans le domaine industriel. Ce chapitre commence par une section de description du systeme de notre
application qui contient des différents équipements qui sont :

- HMI
- Automate programmable (FX5U-32MT/ESS)
- Module de mouvement (FX5-40SSC-S)
- Servo- amplificateur (SA)
- Servomoteur (SM)
Et le cablage général entre ses équipements, les schémas électriques ainsi que les étapes de
réalisation et aussi nous avons cités quelques exemples d’applications nécessitant la précision de

positionnement dans tous les domaines

Le troisieme chapitre aborde la fonction de configuration des équipements introduits dans le
deuxiéme chapitre, il est complété par une présentation des logiciels, les cables de communication

utilisés et leurs interactions avec ceux de traitement des automatismes.

Dans le dernier chapitre, nous présentons I’adressage des équipements de Mitsubishi Electric
et siemens pour voir la différence entre eux, ainsi que L’organigramme de fonctionnement de
I’application et aussi la communication entre les équipements de plus la programmation de

I’automate programmable.
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1.1 Introduction

Dans l'industrie, les automatismes sont devenus indispensables, ils permettent d'effectuer
quotidiennement les taches les plus ingrates, répétitives et, dangereuses. Parfois, ces automatismes sont
d'une telle rapidité et d'une telle précision, qu'ils réalisent des actions impossibles pour un étre humain.
L'automatisme est donc synonyme de productivité et de sécurité.

Dans ce chapitre nous allons présenter d’une maniére générale 1’évolution technologique dans le

monde industriel qu’il a permis de faire un grand pas en avant.

1.2 Historique de ’automatisation

De nos jours, I’expression « technique d’automatisation » évoque instantanément les robots
industriels et autres commandes informatisées. Elle remonte cependant beaucoup plus loin dans I’ére de
I’industrie et de I’artisanat, et plus précisément a I’amélioration de la machine a vapeur, brevetée par
James Watt en 1769. C’est la toute premicre fois qu’une machine pouvait se substituer a la force de

I’homme ou de ’animal.

Les premiéres machines a vapeur servaient a remonter les seaux d’eau hors des mines et a mettre
des machines-outils en mouvement. Une seule machine a vapeur pouvait entrainer plusieurs machines,
par le biais d’une structure complexe associant des bielles a des courroies de cuir (également appelées

courroies de transmission), située au plafond de I’atelier.
En 1820, le physicien danois Oersted découvre les principes de 1’¢électromagnétisme.

En 1834, Thomas Davenport met au point le premier moteur a courant continu avec collecteur
(inverseur de polarité) et dépose un brevet I’année suivante. Le moteur électrique ne se généralise
toutefois pas avant 1866. Il faut en effet attendre que Werner Von Siemens invente la dynamo, qui
permet de fabriquer facilement du courant électrique en grande quantité. Le moteur électrique se

substitue alors a la machine a vapeur en matiére d’entrainement.

C’est en 1913 que Henry Ford lance la célebre Ford T, qui marque ’avénement de I’assemblage
a la chaine. Ce principe a considérablement augmenté la productivité, puisque la durée de fabrication
d’une automobile est passée de 750 a 93 heures. Il a marqué les débuts de la production de série des

véhicules.

Forte de I’amélioration de sa productivité, I’entreprise Ford a pu instaurer en 1913 un systeme de
rémunération inédit, avec 5 dollars par jour pour 8 heures de travail. Le prix du modele T est alors
descendu a environ 600 dollars. La voiture est devenue par la méme un produit de consommation

accessible au plus grand nombre, et non plus seulement a une clientele aisée.
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L’assemblage a la chailne est principalement issu des travaux scientifiques de I’Américain
Frederick Winslow Taylor sur la division du travail. Cette démarche consiste a segmenter la production

en plusieurs étapes simples, qui peuvent notamment €tre confiées a une main d’ceuvre non qualifiée.

C’est en 1873 qu’est déposé le brevet d’une machine totalement automatique pour la production

de vis, ou les différentes séquences de déroulement du programme sont matérialisées par des cames.

En 1837, Joseph Henry invente un interrupteur électromagnétique baptisé relais, en hommage

aux relais de poste, ou les messagers a cheval avaient coutume de changer de monture.

Ces relais servent d’abord a amplifier le signal dans les stations de télégraphe Morse. Ce n’est
que plus tard qu’ils sont utilisés pour fabriquer des commandes électriques. Ce type de commande, ou
les relais sont reliés les uns aux autres par des cables fixes, est alors appelé « commande cablée ». Cette
appellation est toujours utilisée. A 1’époque, les relais permettent certes de gérer des fonctions de
commande complexes, mais le cablage fixe rend la programmation relativement fastidieuse et la

recherche des erreurs demande énormément de temps.

En 1959, Joseph Engelberger présente un prototype de robot industriel, mis en ceuvre dans la
production automobile en 1961, chez General Motors. Ce robot est entrainé par un systeme hydraulique.

Par la suite, les robots industriels utilisent exclusivement des moteurs électriques.

En 1968, une équipe de la société américaine Allen Bradley met au point le premier automate
programmable industriel (API), sous la direction d’OdoStruger. Il devient alors possible de modifier

facilement un programme, sans avoir a modifier le cablage de nombreux relais.

Les robots industriels se généralisent dans la production industrielle a partir de 1970. Leur succes
ne n’est pas démenti. Aucune installation de production ne pourra s’en passer a court terme. Bien au
contraire, ils sont de plus en plus nombreux. L’Allemagne compte a elle seule plus de 100 000 robots,

principalement dédiés a I’industrie automobile et a sa sous-traitance. [1]

1.3 Définition de Pautomatisation

La premiére définition : « L’automatisation consiste a « rendre automatique » les opérations qui

exigeaient au par avant I’intervention humaine ».

La deuxiéme définition: « L’automatisation est considérée comme I’étape d’un progres
technique ou apparaissent des dispositifs techniques susceptibles de seconder ’homme, non seulement
dans ses efforts musculaires, mais également dans son travail intellectuel de surveillance et de contréle.
» [2]
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1.4 Critéres d’automatisation

L’automatisation peut se faire a différentes échelles, on se limite parfois a la réalisation de

quelques fonctions de base a partir d’un pupitre de commande qui doit étre manipulé par un opérateur.

Dans d’autres cas on veut que la machine soit la plus autonome possible, sans opérateur et peut-étre

méme automatiquement coordonnée avec d’autres machines et installations. Le niveau d’automatisation

que doit atteindre une machine est le résultat d’un compromis de différents critéres qui sont :

Le prix de ’automatisation,

Le confort d’utilisation de la machine,
La complexité d’utilisation,

Le comportement en cas de perturbation.

La sécurité humaine [1]

1.5 Objectifs de ’automatisation

L’automatisation permet d’apporter des ¢léments supplémentaires a la valeur ajoutée par le systeme.

Ces éléments sont exprimables en termes objectifs par :

Accroitre la productivité du systéme c’est-a-dire augmenté la quantité de produits
élaborés pendant une durée donnée. Cet accroissement de productivité exprime un gain de valeur
ajoutée sous forme :
- D’une meilleure rentabilité,
- D’une meilleur compétitivité,...etc.
Améliorer la flexibilité de production ;
Améliorer la qualité du produit grace a une meilleure répétabilité de la valeur ajoutée ;
S’adapter a des contextes particuliers
- Adaptation a des environnements hostiles pour I’homme (milieu marin, spatial,
nucléaire,...etc.),

-Adaptation a des taches physiques ou intellectuelles pénibles pour I’homme.

Améliorer la sécurité, etc... [4]
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1.6 Définition d’un systéme automatisé

Un systéme automatisé est un ensemble d’éléments en interaction, et organisés dans un but
précis: agir sur une matiére d’ceuvre afin de lui donner une valeur ajoutée. Le systéme automatisé est
soumis a des contraintes : énergétiques, de configuration, de réglage et d’exploitation qui interviennent

dans tous les modes de marche et d’arrét du systéme. [4]

Matiere d’ceuvre Matiére d’ceuvre + Valeur Ajoute

SYSTEME

Ex : Bouteille + Bouchon s AUTOMATISE

Matiére brute

e Bouteille bouchée
Piece finie

Figure 1.1 : Systéme automatisé

1.6.1 Matiéres d’ceuvre
Une matiere d’ceuvre peut se présenter sous plusieurs formes. Par exemple :
e Un PRODUIT, c’est a-dire de la matiére, a I’état solide, liquide ou gazeux, et sous une forme
plus ou moins transformée :
v des objets techniques : roulement, moteur, véhicule, ...etc
v des produits chimiques : pétrole, matiére plastiques...etc
v des produits textiles : fibre, tissu, vétements. . .etc
v des produits électroniques : transistor, puce, microprocesseur, automate programmable, etc
e De PENERGIE
v sous forme : électrique, thermique, hydraulique,...etc
v’ qu’il faut : produire, stocker, transporter, convertir, utiliser, ...
e De PINFORMATION
v sous forme écrite, physique, audiovisuelle,...etc

v’ qu’il faut : produire, stocker, transporter, transmettre, communiquer, décoder, utiliser,...etc

1.6.2 Valeur ajoutée
La valeur ajoutée a ces matieres d’ceuvre est ’objectif global pour lequel a été défini, congu,
réalisé puis éventuellement modifié, le systeme. Cette valeur ajoutée peut résulter par exemple :
e Une MODIFICATION PHYSIQUE des matieres d’ceuvre :
v traitement mécanique : usinage, broyage,...etc

v traitement chimique ou biologique ;
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v’ conversion d’énergie ;
v traitement thermique ;

e D’une MISE EN POSITION particuliere, ou d’'un TRANSFERT, de ces maticres d’ceuvre :
v Manutention, transport, stockage ;

e D’un prélevement D’INFORMATION sur ces matiéres d’ceuvre :

v'contrdle, mesure, lecture,... etc.

1.7 Structure d’un systéme automatisé
Les systemes automatisés, utilisés dans le secteur industriel, possédent une structure de base
identique. lIs sont constitués de plusieurs parties plus ou moins complexes reliées entre elles :
e Partie Pupitre (PP)
e Partie Commande (PC)
e Partie Opérative (PO) [5]
Matiére

d’ceuvre

Entrante
Consignes === = = @  iaieleiie sieesie e 5

Pré-actionneurs

PARTIE

PUPITRE COMMANDE OPERATIVE

nformations Compte:-ren Al
1
Eléments d’interfaces Matiére
d’ceuvre
Sortante

Figure 1.2 : Structure d’un systéme automatisé

- L’IHM (Interface Homme/Machine) émet a la PC des consignes (demande d’ouverture, de fermeture,
d’arrét...)

- LaPC émet a la PO des ordres pour coordonner le déroulement des opérations.

- La PO émet des comptes rendus caractérisant les états des maticres d’ceuvres ou des parties
mécaniques.

- LaPC émet a I'THM des informations visuelles pour informer de 1’état dans lequel elle se trouve.

1.8 Organisation Fonctionnelle
Une chaine fonctionnelle est un ensemble de constituants organisés en vue de ’obtention d’une

seule fonction principale (exemple : prendre un objet, déplacer une charge,...)
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On peut faire apparaitre deux chaines dans un systéme automatisé :
- Une chaine d’énergie : qui réalise une action a partir de I’énergie disponible.

- Une chaine d’information : qui réalise I’acquisition et le traitement d’informations.

Chaine d'informations

Acquérir Traiter Communiquer
/ @MOE
Alimenter %' Distribuer Convertir ~  Transmettre =~ —— Agir
o T . MQOS
Chaine d'énergie é

—{ Source d'énergie ‘

Figure 1.3 : Chaine fonctionnelle

1.8.1 Chaine d’information

EtatdelaPO
audelMO

Information Information Information Information
Les messages
Acquérir Traiter Communiquer M/H
Capteurs PC Connectique
Interface H/V! Interface M/H —F\“ cormation

Ordresversla PO -—

Figure 1.4 : Chaine d’information

Capteurs :
Son rdle est de prélever une grandeur physique et d’en produire une image exploitable par la partie

commande. [8]

o =
‘mr' Y ,\ EiAg /ﬁ

Capteur de position capteur capteur de pression capteur de précense
angulaire (codeur) de température photoélectrique

Figure 1.5 : Exemples du capteur
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Pupitre (Interface Homme/Machine)

Son role est de traduire la consigne d’un utilisateur en une image exploitable par la partie commande.

: L=
Bouton poussoir Clavier joystick Afficheur

Figure 1.6 : Exemples d’interface homme/machine

Partie commande : son rdle les informations est de traiter gérer le fonctionnement du systeme. [8]

Automate programmable Microcontroleur Circuit logique
Programmable

Figure 1.7 : Exemples pour traitement d’information dans la partie commande

Connectique (Interface Machine/Homme) : son role est de rapporter les informations sous une forme

comprehensible pour 1’opérateur (homme). [8]

S

Voyant Alarme sonore Ecran

Figure 1.8 : Exemples de connectique (machine/homme)

Dans cette chaine I'information passée d’une fonction a autre s’appelle un flux d’information. En

général, ce type de flux est un signal électrique.

10
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Flux d’INFORMATION =>les signaux peuvent étre :

Tout ou rien Analogique Numérique
Signal TOR Présence de I'élément
A
I 24V X x() message primaire C B A

codage binaire 1 00 01 01 1 000 O0OT1 1 1

Absence de I'¢lément courant
0 ov Temps /‘\ 1 . L I—I :
——— » N signal numérique L 1 Ll
0 | \/ -
Signal analogique
de départ

temps

Figure 1.9 : Les signaux possibles de flux d'information

Tout ou rien (T.O.R) : I’information ne peut prendre que deux états (vrai/faux, 0 ou 1 ...). C'est le type

d'information délivrée par un détecteur, un bouton poussoir ...

Analogique : l'information est continue et peut prendre une valeur comprise dans une plage bien

déterminée. C'est le type d'information délivrée par un capteur (pression, température ...)

Numérique : l'information est contenue dans des mots codés sous forme binaire ou bien hexadécimale.

C'est le type d'information délivrée par un ordinateur ou un module intelligent. [9]

1.8.2 Chaine d’énergie

Ordresde PC
Energie Energie Energie Energie Energie @MOE
\ ) ] \
Alimenter Distribuer :-\ Convertir l Transmettre Agir
Adaptateur Pré-actionneur Actionneur Transmetteur Effecteur

!MOS

— Source d’énergie ‘

Figure 1.10 : Chaine d'énergie

ADAPTEUR aux sources d’énergies : son r0le et s’adapter I’énergie disponible aux capacités du
systeme. Il protége ainsi les organes électriques et mécaniques de la partie opérative comme le

compresseur si on a un systeme alimenté par une tension de 380V.

Pré-actionneur : son role est de laisser passer I’énergie sur ordre de la partie commande (c’est comme
un robinet ).

11
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Contacteur ) Relais Variateur Distributeur pneumatique
Electromécanique

Figure 1.11 : Exemples de pré-actionneur

Actionneur : son role est de convertir I’énergie en une énergie utilisable par la partie opérative pour

apporter la valeur ajoutée a la matiére d’ceuvre. [8]

1
“~
Moteur a courant Moteur asynchrone Verin pneumatique Verin hydraulique
Continu

, ’*’/%

Figure 1.11 : Exemples d’actionneur

Flux d’ENERGIE : I’énergic peut avoir différents natures
v’ Energie électrique
v' Energie mécanique de rotation
v' Energie mécanique de translation
v' Energie pneumatique
v' Energie hydraulique
Transmettre (Adapter ou transformer le mouvement) : son réle est de s’adapter la vitesse, le couple

ou le mouvement a I’effecteur. [8]

Poulie courroie vis-ecrou

Figure 1.12 : Quelques exemples de la fonction transmettre

12
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Effecteur : ce sont les éléments terminaux qui agissent directement sur la matiére d’ceuvre, ils réalisent

la valeur ajoutée (ils touchent réellement la Matiére d’ceuvre). [8]

Figure 1.13 : Exemple d’effecteur

1.9 Fonctions du systéme automatisé

Le systéme automatisé suit une boucle bien précise dans son fonctionnement comme le montre la figure

suivante :

v

Détecteurs, Capteurs Prélever des informations /

Y
Traiter les informations

Partie Commande ( Automate, _..)

Y
Pré-Actionneurs A Emettre des ordres

Y
Partie Opérative (Actionneurs, ...) Agir sur la Matiére d’ceuvre

Figure 1.14 : Fonctions d’un systéme automatisé [2]

1.10 Exemples du systéme automatisé

Radar automatique Les feux de carrefour Cafetier automatique

Tableau 1.1 : Exemples du systéeme automatisé
13
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.11 Conclusion

La complexité des systemes dans les industries incite les responsables a chercher une solution
d’automatisation pour une meilleure commande des systémes. Il faut utiliser 1’automatisation d’une
maniére efficace en assurant ainsi une commande optimale de la production, avec une bonne
compréhension du fonctionnement du systéme, ce qui permettra d’obtenir une valeur ajoutée précis pour
éliminer le gaspillage.

Nous avons cité dans ce chapitre quelques notions concernons I’automatisation des systémes
pour avoir dans le chapitre suivant la réalisation de notre systeme automatisé a base des servomoteurs
plus détaillé.

14
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I1.1 Introduction

Gréce a une vaste gamme de technologies d'automatisation et de traitement incluant des
contrbleurs, des produits d'entrainement, des produits de contrdle et de distribution d'électricité, des
machines d'usinage par étincelage, des machines d'usinage par faisceau d'électrons, des machines
d'usinage au laser, des contrbleurs numériques informatisés et des robots industriels, Mitsubishi
Electric contribue a I'amélioration de la productivité (et de la qualité) des usines. En outre, les vastes
réseaux de services présents dans le monde entier offrent un soutien complet et direct a tous les
clients.

Dans ce chapitre nous allons présenter notre systéme automatisé a partir des équipements de

Mitsubishi Electric qui s’intéresse a la précision des taches dans le domaine industriel.

I1.2 Description d’application de précision

Une demonstration dynamique de la technologie de contréle du mouvement simple ;
comprenant : Afficheur, Automate Programmable Industriel plus un contréleur de mouvement, qui
communique sur un réseau de fibre optique [SSCNET] avec 3 servo- amplificateurs.

Les trois des servo- amplificateurs pilotent les trois servomoteurs tournant a 6000 tr / mn
restants sont équipés des codeurs absolus de haute résolution 22 bit impulsions par tour de sortie qui
permettent un contrdle précis de la position, du couple et de la vitesse. lls s‘agitent d'une

démonstration puissante des capacités de commande de mouvement haute performance.

Le systeme contient difféerente connexion entre eux car il se décompose de différent equipement qui
sont :

- Afficheur (GT2104-RTBD)

- Automate programmable industriel (FX5U-32MT/ESS)

- Module de mouvement (FX5-40SSC-S)

- Servo- amplificateur (MR-J4-10B-RJ)

- Servomoteur (HG-KR13 et HG-KR13B)

Le cablage général entre ses équipements est démontré dans la figure (11.1).

16
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Ethernet

FX5U-32MT/E$S

HMI [ [ ] FX5-40SSCS

SA3 SA2 SAl
CN3 I:I CN3 I:I CN3 I:I
SSCNET
SSCNET SSCNET
=l <[ 2l
L 2L =i

SM; SM,

Figure 11.1 : Schéma général de relation entre les équipements

11.3 Les équipements choisis pour I’application

11.3.1 Afficheur GT2104-RTBD

Ecran tactile offrent un affichage & haute résolution qui est idéal pour les processus les plus
complexes. Afficheur a un processeur haute qualité couplé a une extension de mémoire,
fonctionnements multitouches, une grande variété de fonctions de communication pour garantir que
votre application est couverte, double la vitesse de la génération précédente pour la surveillance et le
démarrage, configuration simplifiée et commandes de débogage pour une configuration simple, prend

en charge une grande variété de formats d'image, y compris PNG. [7]

17
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USE Sovee 50 card sict

Figure 11.2 : Afficheur GT2104-RTBD

Spécification :

Type TFT

Ecran 65k couleur

Mémoire interne 9MB

Communications Ethernet, RS232, RS422/485S, USB
Voltage 24V DC

Protection frontale IP67

Protection arriére 1P20

Tableau I1.1 : Spécification de I’afficheur

11.3.2 Automate programmable industriel FX5U-32MT/ESS

Appareil électronique pour le traitement des informations de type compact. Elle intégre le
processeur, l'alimentation, les entrées et les sorties, il pourra réaliser certaines fonctions
supplémentaires (comptage rapide, E/S analogiques ...) et recevoir des extensions en nombre limité.
Cet automate, de fonctionnement simple, est généralement destiné a la commande de petits
automatismes. [7]

1l

Figure 11.3 : API Mitsubishi FX5U-32MT/ESS
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11.3.2.1 Caractéristigues :

Tension d’alimentation : 100-240V AC (Courant Alternatif)

Taille Mémoire : 5 (mémoire de données) MB, 64 (Capacité de programme) k étapes, 120
(mémoire de I'appareil) kB

Sauvegarde : EEPROM (« Electrically EPROM » : C’est une mémoire PROM programmable
plusieurs fois et effacable électriquement).

Nombre d’entrées/sorties : 32 (Entrées 16, Sorties 16)

Modules complémentaires : Analogique

Logiciel de programmation GX Works3

Langage de programmation : FBD, ladder, ST

Tension d’entrées : 24 VDC

Type d’entrées : Sink / Source

Type de sortie : Transistor (source) / en générale (Transistor/Relais)

Temps de scan : 0,2 — 2000 ms

Température de fonctionnement : 0°C — +55°C

Structure interne :

T ]

D'ENTREE « Capteurs, pupitre

[
Mémoi
| programme demhy  CuitéCe S eortie | mbPriac
I progr Trai » ré-actionneurs
[ I
I I
| Mémoire de | Interfaces
I (Processeur)
I
I

Alimentation

Figure 11.4 : Structure interne de I’automate programmable industriel (API)

Les APl comportent quatre principales parties :

v"Une unité de traitement (un processeur CPU) ;

v" Une mémoire (mémoire programme et mémoire de donnée) :
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e La mémoire programme : ou est stocke le langage de programmation. Elle est en général
figee, c'est a dire en lecture seulement.

e La memoire de données : utilisable en lecture-écriture pendant le fonctionnement c’est la
RAM (mémoire vive). Elle fait partie du systeme entrées-sorties. Elle fige les valeurs (0 ou
1) présentes sur les lignes d’entrées, a chaque prise en compte cyclique de celle-ci, elle

mémorise les valeurs calculées a placer sur les sorties.

v" Des interfaces d’entrées-sorties ;
v Une alimentation 220 V (CA), 24 V DC.

11.3.2.2 Fonctionnement :
L'automate programmable fonctionne par deroulement cyclique du programme. Le cycle

comporte trois opérations successives qui se répetent normalement comme suit :

i ‘\
> Lecture

N * "

i !

Traitement

\, A

i l '\
Ecriture

‘. ’

Figure 11.5 : Fonctionnement cyclique d'un API

11.3.2.3 Avantages de ’automate programmable [7] :

e Entrées/sorties haut debit
Avec la gestion par interruption du positionnement a plusieurs vitesses et le démarrage
simultané, I’automate programmable FX5U permet aux utilisateurs de réaliser un positionnement
rapide, précis et économique. De plus, 'interruption du comptage et des capteurs permet un
positionnement rapide et précis indépendamment du temps d’exécution de ’automate.
e Ethernet intégré
Avec les communications Ethernet en standard, les utilisateurs peuvent facilement
configurer les communications a des systemes Ethernet et aux systéemes de haut niveau de
Ientreprise. Ils peuvent surveiller les données a distance sur Internet et utiliser la fonction SNTP

(synchronisation avec un serveur horaire sur un réseau).
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e Commande de positionnement
L’automate programmable FX5U intégre le module spécialisé Simple Motion Mitsubishi
Electric qui permet une commande de mouvement sophistiquée de 4 axes. Les fonctions
comprennent I’interpolation linéaire et circulaire, la commande de positionnement, la commande
synchronisée, le suivi d’encodeur et une came électronique.
e Détection de repéres
La position réelle du servomoteur s’obtient d’aprés le repére de calage imprimé sur un film
défilant a grande vitesse. La compensation de la position de ’axe de la cisaille, en fonction des
repéres de calage, maintient une position de coupe constante.
e Dépannage simple
L’automate programmable FX5U offre diverses fonctions de dépannage qui accélerent
la configuration du systéme, améliorent la disponibilité et réduisent les contraintes de
maintenance. Des fonctions complétes de débogage sont fournies avec des fonctions de
diagnostic améliorées. La maintenance est facilitée grace aux diagnostics améliorés historique
des erreurs, surveillance matérielle, carte SD pour la journalisation et le suivi, reconnaissance
automatique des systemes et diverses fonctions de débogage des programmes.
e Fonctions de sécurité
Pour protéger vos droits de propriété intellectuelle, ’automate FX5U est livré avec diverses
fonctions de sécurité : acces hiérarchisé aux programmes et enregistrement des programmes sur carte

SD avec protection par mot de passe.

11.3.3 Module de Mouvement FX5-40SSC-S
Module de mouvement offre de nombreuses commandes haute précision : commande de
positionnement, commande synchrone avancée, la configuration de fonctions encore plus complexes

s'effectuant facilement par paramétrage et programmation. [7]

FXS.40ssc-s

Ax1e

POWER o
ERROR o

Figure 11.6 : Module de Mouvement FX5-40SSC-S
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11.3.3.1 Caractéristiques :
- Fonction de positionnement 4 axes
- Compatible avec SSCNET I11 /H
- Haute vitesse entrée d'impulsion
- Type de mouvement : mouvement simple
- Type d’entrée : courant, tension
- Le type de sortie : Pulse, Voltage
- Nombre d’entrées/sorties : 8 entrées et 8 sorties
- Latension : 19.2—26.4 V DC (Courant Continu)
- Mémoire disponible
- Nombre de données de positionnement : 600 par axe (configurable avec GX Works3 ou le
programme de l'automate)

11.3.4 Servo- amplificateur MR-J4-10B-RJ

Les servo- amplificateurs sont des convertisseurs de fréquence spécialement congus pour la
commande de servomoteurs pour des mouvements dynamiques. lls sont des composants d'un systeme
dit de commande de mouvement. Ce concept représente différents types de commande de
mouvement tel que le positionnement a un seul axe dans les micro-installations mais aussi pour la
résolution de taches sophistiquées telles que le positionnement a plusieurs axes dans les installations
a grande échelle. Avec un systéeme de commande de mouvement, vous étes en mesure de résoudre
différentes applications de positionnement avec un axe dans les petites lignes de production jusqu'a
multi positionnement d'axe dans les systéemes a grande échelle.

La CPU motion contr6le différentes séquences de mouvement plus ou moins complexes via

les servo- amplificateurs et les moteurs connectés. [7]

Figure 11.7 : Servo- amplificateur MR-J4-10B-RJ
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11.3.4.1 Caracteéristiques :
- laxe
- Interface : SSCNET IlI/H
- Alimentation : 200-240 V AC
- Mode de contrdle : - Position
- Vitesse
- Couple

11.3.4.2 Conditions environnementales :

Environnement Servo- amplificateur
) ) Opération 0 a +55 (sans congélation)
Température ambiante _ _
Stockage -20 & +65 (sans congélation)
o ) Opération )
Humidité ambiante Max 90% (sans condensation)
Stockage

Intérieur (pas de lumiere directe du soleil), exempt de
Atmospheére gaz corrosifs, de gaz inflammable, de brouillard d'huile,

de poussiére et de saleté.

Structure de protection IP20

Vibration Max 5.9m/s?

Tableau 11.2 : Les conditions environnementales de servo- amplificateur

11.3.5 Servomoteurs HG-KR13 et HG-KR13B

Servomoteur est un dispositif qui produit un mouvement en réponse a une commande, puis
regle la vitesse et le sens de cette motion en réponse aux commentaires. 1l est constitué d’un moteur
et un dispositif de rétroaction appelé encodeur (appelé aussi codeur ou capteur de position angulaire)

qui se trouve a I’extrémité arriére du servomoteur.

Codeur optique

Figure 11.8 : Servo-moteur
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11.3.5.1 L’intérét du codeur optique :

Le controle du déplacement, de la position ou de la vitesse d’'un mobile est un probléme
rencontré sur un grand nombre de systémes automatisés ou grand public (mouvements d’un robot,
d’un chariot, vitesse d'une voiture ...). Les systémes de détection conventionnels (détecteurs de
position par contact ou de proximité) ne répondent qu’imparfaitement au probleme posé. Une des
solutions consiste a utiliser un codeur optique de position pour avoir une solution précise pour les

systemes complexe.

11.3.5.2 Description et principe général de fonctionnement
« Le codeur optique est un capteur de position angulaire qui délivre des informations numériques.
« Il est lié mécaniquement a un arbre qui I’entraine ; son axe fait tourner un disque qui lui est

solidaire, et qui comporte une succession de parties opaques et transparentes (“fenétres").

disque

DEL

réticula
‘ o,

accouplement flexible axe

Figure 11.9 : Codeur optique

 Une lumiére émise par des LEDs traverse ou est arrétée par les fenétres du disque, créant un signal

logique sur des photorécepteurs (diodes, transistors) :

niveau logique de sortie Aniveou logique de sorfie
Pbolo-m:;;im: *| Photo-transistor
ve & soture P &
- \-\ e
LED Atfention ! Cest unig ' LED Attention ! Cest uniquement o
cot instant que le signel troce o cet instant que le signel tracé o
un sons. o sens,

Figure 11.10 : Signal logique

« Ce signal peut alors étre exploité électroniquement par une unité de traitement numérique.

 Deux types de codeurs existent : le codeur incrémental et le codeur absolu.
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1- Le codeur incrémental ou relatif :
« Il délivre une information de déplacement angulaire du disque sous la forme d'un nombre
d'impulsions proportionnel a I'angle de rotation effectué.

+ Le disque comporte au maximum 3 pistes :

- 1 ou 2 pistes extérieures (A et B) divisées en 2n intervalles d’angles égaux, alternativement
opaques et transparents ; n est la "résolution” ou le "nombre de points par tour" du codeur (c’est aussi

le nombre de périodes par tour ou le nombre d’impulsions par tour).

Top zéro
Piste signal woie A
Piste signal voie B

Figure 11.11 : Disque d’un codeur optique incrémental

- La piste intérieure (Z) comporte une seule fenétre transparente. Il n’y a donc qu’l impulsion/tr ;
c’est le "top zéro". Il détermine une position de référence, permet la réinitialisation et le comptage

des tours.

- Derriére les pistes extérieures sont installés 2 photorécepteurs décalés qui fournissent des signaux
carrés A et B en quadrature.

Ce codeur nécessite un traitement particulier effectué par la partie commande : le comptage ou le
décomptage des impulsions délivrées. La fréquence des signaux délivrés donne en plus la vitesse de
rotation. [10]

25



Chapitre 11 Conception et Réalisation

2- Le codeur numérique ou absolu :

Les codeurs optiques angulaires absolus codent chaque secteur angulaire par une valeur
numeérique binaire (n bits) dont la représentation électrique est fournie sur n fils sachant qu’il y a au
plus 2" secteurs angulaires distincts dans un tour complet. Mais la suite des valeurs numériques
associées a la suite des secteurs angulaires peut, a priori, étre librement choisie.

En pratique et comme illustré sur la figure 11.12, les positions successives auront été
généralement codées en code binaire pur ou en code Gray (code binaire réfléchi). L utilisation du
codage binaire offre la facilité des traitements ultérieurs (calculs binaires). Le code Gray a la

particularité de garantir qu’entre deux positions successives seul un bit auront pu changer. [6]

Code Gray Code binaire

——

3 L §

Figure 11.12 : Disques de codeurs absolus code Gray et code binaire pur

11.3.5.3 Fonctionnement et codage utilisé :

Les pistes du disque sont réalisées en utilisant le code Gray (binaire réfléchi) a la place du
binaire pur. L’avantage d’un tel codage est que d’une position a la suivante, un seul bit change d’état.
Ainsi, tout changement d’état pergu par la partie commande correspond réellement a un changement
de position du disque (si l’alignement des tétes de lecture n’est pas parfait ou si certains
phototransistors sont moins sensibles que d’autres, des retards de changement d’état ne seront pas

interprétés comme des positions aberrantes du disque — ce qui serait le cas en binaire pur). [6]
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Figure 11.13 : Code binaire pur — incertitude de lecture

11.3.5.4 Codage du nombre de tours :

Un codeur absolu multi-tours posséde un second disque qui permet d'indiquer le nombre de
tours. Le nombre de bits en sortie est donc égal a la somme du nombre de bits pour coder la position
dans le tour et du nombre de bits pour coder les tours. [10]

Disque secondaire
Nombre de tours

.."'Il.. .

Arbre
d’'entree

.
-, o'
Ve, cessar*’

-
-
-
-

Train

Disque principal dengrenages

Position dans e tour

Figure 11.14 : Disque secondaire de nombre de tours
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Il existe 2 gammes de codeurs absolus :

- Codeur absolu simple tour (mono-tour).

- Codeur absolu multi tours.

- Construction rustique

Cod Absolu
odeur Incrémental -
Mono-tour Multi-tours
o Détection d’angles, de sens de . o
Application ) ] ] Détection de positions, d’angles
rotation et de vitesse exigeante
Position - Position absolue dans le tour de 0°
Signal Suite d’impulsions (suite absolue dans | & 360°
Igna . . N . A x
relative par rapport a la letour de 0°a | - Indique le nombre de tours grace a
position de référence-top zéro) | 360° un systeme de disque secondaire
- Economique La valeur de la position est disponible dés la mise
Avantages

sous tension

Inconvénients

- Nécessite une course
d’initialisation aprés chaque
perte de réseau

- Sensible aux parasites en

ligne

Donne une
position sur un

seul tour

Mécanique complexe

Tableau 11.3 : Les gammes de codeurs absolus

11.3.5.5 Choix des servomoteurs a ’application :

HG-KR13B

Figure 11.15 : Servomoteur HG-KR13 et HG-KR13B

11.3.5.6 Caractéristiques des deux servomoteurs HG-KR13 et HG-KR13B :

- Construction toutes les autos froides fermé (protection de notation IP65).

- Résolution absolu de 22 bits.
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Abréviation Désignation
HG-KR Faible inertie/faible capacité
1 Puissance nominale 100W
3 Vitesse : - nominale 3000tr/min - maximum 6000tr/min
B Frein électromagnétique

Tableau 11.4 : Désignation des servomoteurs

11.3.5.7 Mesure de la précision des servomoteurs :
= Les servomoteurs HG-KR et HG-KR13B ont une résolution de codeur absolu de 22 bits
(La résolution d’un codeur absolu est égale a 2" avec n nombre de bits).
- Calcule de la résolution d’un codeur absolu mono tour disposant de 22 bits :
2% = 4194304 points par tour
- Calcule de sa résolution angulaire :
360/4194304 = 0.0000858306884765625 degré / point

11.3.5.8 Conditions environnementales :

Environnement Servomoteurs
. ) Opération 0 & +40 (sans congélation)
Température ambiante _ __
Stockage -15 a +70 (sans congélation)
o ) Opération Max 80% (sans condensation)
Humidité ambiante : _
Stockage Max 90% (sans condensation de rosée)
. Intérieur, exempt de gaz corrosifs, de gaz inflammable, de
Atmosphere ) ) . .
brouillard d'huile, de poussiere et de saleté.
Vibration X, Y : 49m/s®

Tableau I1.5 : Conditions environnementales

11.3.5.9 Fonctionnement d’un servo-moteur :

Les servomoteurs sont généralement utilisés pour exécuter des mouvements dynamiques
élevés (servomoteur rotatif).

Les moteurs fournissent le couple ou la puissance directement et sont extrémement efficaces
en faisant ainsi. Actionnés par des servo- amplificateurs, ils fonctionnent a une vitesse variable et
optimisent le processus et effectuent un positionnement précis sans délai pour la machine.

Un encodeur (capteur de position) sur l'arbre du moteur rapporte la position du rotor sur le

servo- amplificateur. Pour fixer la position atteinte, méme en cas de panne de courant, les moteurs
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sont équipés d'un frein électromagnétique en option. Cela garantit une adaptation parfaite & chaque
application nécessaire. (P. Ex. Charges suspendues)
Le cablage de l'alimentation du moteur et de ’encodeur se fait par des cables préassemblés.
La plupart des connexions sont faites avec des connecteurs de sorte que le cablage est facile,
rapide et sdr.

11.4 Dispositifs Industriels de Commande

Le circuit de commande comprend quelgques composants de base raccordés entre eux de fagon
a assurer le contrdle désiré du moteur. Leurs dimensions peuvent varier selon la grosseur du moteur a
commander, mais leur principe de fonctionnement reste le méme. Avec seulement une dizaine de
dispositifs de base, on réalise des montages de commande trés complexes. Voici les principaux
dispositifs utilisés : [11]

11.4.1 Bornier électrique
Le bornier électrique est un accessoire électrique qui permet de relier un ou plusieurs cables
au reste d’installation. Son role principal sera de distribuer la terre, la phase et le neutre au sein du

tableau électrique.

Figure 11.16 : Bornier electrique et leur symbole

11.4.2 Disjoncteurs
C’est un appareil de protection qui comporte deux relais, relais magnétique qui protege contre

les courts circuits et un relais thermique qui protége contre les surcharges.
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Figure 11.17 : Disjoncteur différentiel bipolaire et leur symbole

11.4.3 Boutons poussoirs
Les boutons poussoirs sont des commutateurs actionnés par une pression du doigt et qui
ouvrent ou ferment deux ou plusieurs contacts. Habituellement, ils ouvrent ou ferment

momentanément un circuit. [11]

g

N ? % ; ¢
p.i\R ET 1 \\ el = - 1
( , F-
» 2 4 2
2 B
Bouton d’arrét d urgence Symbole Bouton poussoir Symbole

Figure 11.18 : Différents types de bouton poussoirs

11.4.4 Relais
Un relais est un organe électrique permettant de dissocier la partie puissance de la partie
commande : Il permet [l'ouverture/fermeture d'un circuit électrique par un second circuit

complétement isolé et pouvant avoir des propriétés différentes.

Figure 11.19 : Relais et leur symbole

11.4.5 Alimentation stabilisée
Une alimentation stabilisée est un dispositif électronique, utilisant une régulation, permettant
le réglage de la tension et du courant nécessaires au fonctionnement d'un appareil électrique ou

électronique. Il est généralement congu pour fonctionner en générateur idéal de tension et de courant.
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Figure 11.20 : Alimentation stabilisé 24V DC

11.4.6 Lampes témoins

Les lampes témoins servent a indiquer I'état d'un systeme de controle. lls servent comme
indicateur pour ’opérateur, ils peuvent :
- Affiche plusieurs couleurs par LED extrémement visibles sur chaque voyant
- Plusieurs configurations pour des applications différentes
- Affiche une a cing couleurs, en fonction du modele
- Compatible avec les sorties vers automates programmables ou autres commandes logiques

Il est tres important d’intégrer des voyants dans un systéme de commande et plus encore il est
important de connaitre le code des couleurs sur une armoire, cela pour faciliter I’analyse du
fonctionnement et surtout en cas de défaillance, le tableau suivant nous montre les différents codes de

couleur des voyants : [11]

WVert .

. Servo amplificateur en marche
Rouge .

. Servo amplificateur en panne

Tableau 11.6 : Code des couleurs pour les voyants lumineux
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X1

X2

Voyants vert Voyants rouges Symbole

Figure 11.21 : Différents voyants

11.4.7 Bornier de jonction :

Le bornier TB-20-EG est un module de transmission afin de faciliter le cablage des signaux
d’entrées/sorties du servo- amplificateur.

Spécifications :

Type : bloc d’entrée/sortie

Version : module de bornier a 20 pbles

Type de raccordement : Bornes a vis

— 2 4 6 10 12 14 16 18 20,

8
T = 'w
DRI BYE o

m'm

Figure 11.22 : Bornier de jonction

1.5 Schémas de cablage de réalisation

Le schéma électrique représente le schéma du cablage des matériels électriques entre eux. Les

fils sont représentés par des traits. Chaque élément posséde un symbole normalisé.

Logiciel WIinRELAIS V2 :

WinRelais V2™ est un logiciel de saisie de schémas électrotechniques de différents types.
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Figure 11.23 : Schéma de cablage Alimentation et puissance
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Figure 11.24 : Schéma de cablage du module de mouvement et afficheur 35
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Figure 11.25 : Schéma de cablage Servo- amplificateur SA1 avec servomoteur HG-KR13 (1)
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Figure 11.26 : Schéma de cablage Servo- amplificateur SA2 avec servomoteur HG-KR13 (2)
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Figure 11.27 : Schéma de cablage Servo- amplificateur SA3 avec servomoteur HG-KR13 (3)
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Figure 11.29 : Schéma de cablage des entrées de 1’automate FX5U-32MT/ESS
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Figure 11.30 : Schéma de cablage des sorties de I’automate FX5U-32MT/ESS
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Explication des schémas électriques :

Figure 11.23 :
- Alimentation en monophasé de I’automate FX5U-32MT/ESS
- Production de la tension de controle 24V DC

- Q1 et Q2 sont des disjoncteurs de protection de ’automate et d’alimentation stabilisée.

Figure 11.24 :

Alimentation du module de mouvement et I’afficheur 24V DC

Figure 11.25, figure 11.26 et figure 11.27 :
- CNP1 : Alimentation de circuit principal (Servo- amplificateur)
- CNP2 : contrdle de circuit d’alimentation
- CNP3: Tension de puissance de moteur
Encoder permet de Controller la position du moteur c’est un asservissement de vitesse via les

mesures du tachymetre.

Sauf que dans la Figure 11.27 le servo- amplificateur est relié de plus avec le frein de servomoteur
HG-KR13B dans on ajoute un relais KA13.

Figure 11.28 :
Signalisation de défauts via des voyants.

Figure 11.29 et Figure 11.30 :
- Les entrées sont composees de six boutons poussoirs (S1, S2, S3, S4, S5, S6) avec un bouton
d’urgence AU (S7).

- Les sorties sont des relais pour convertir I’information au servo- amplificateur.
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I1.6 Le banc d’essai

La reéalisation expérimentale a été réalisée et testée en atelier de ’entreprise MEC-CASA (annexe).
La photo du montage est représentée dans la figure 43.

Figure 11.31 : Banc d'essai

L’installation étape par étape :
Préparation a l'installation tout d’abord fixation de la feuille anti-poussiere cette feuille doit
étre fixée aux fentes de ventilation de I’automate programmable avant de commencer l'installation et

le cAblage. Apres on place ’automate dans le rail DIN et on verrouille les crochets de fixation du rail
DIN tout en appuyant sur l'automate contre le rail DIN.
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On ajoute apreés le module de mouvement a I’automate

1. Retirez le couvercle du connecteur d'extension (A dans la figure de droite) Sur le coté droit de
la surface du module CPU ou Module d'entrée / sortie alimenté.

2. Connectez le cable d'extension (B dans le bon chiffre) a partir du Module d'extension (type de
cable d'extension) a I'extension Connecteur du module CPU ou entrée / sortie alimenté
module. Mettez la languette de retrait (C dans la bonne figure) du Céble d'extension a
I'intérieur du couvercle du connecteur d'extension.

3. Montez le couvercle du connecteur d'extension (A dans le bon chiffre)

Aprés on relie le module de mouvement a trois servo- amplificateur communiquant avec un réseau
SSCNET dédie aux contrbleurs de mouvement qui garantit le maximum de contrdle et de flexibilité
pour les systemes dynamiques dans toutes les conditions, Le cable SSCNET est fabriqué a partir de
fibres optiques. La fibre optique de la présente invention utilisé pour fournir une haute puissance,
haute vitesse, ¢levée. D’une fagon précis le module de mouvement relie avec le borne CN1A du
premier servo-amplificateur (SA1) et le borne CN2A dece dernier relie avec le borne CN1A du
(SA2) et du méme facon le borne CN2A du (SA2) avec le CN1A du (SA3) et a la fin on met un cap
dans le borne CN2A du (SA3) pour la protection.
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Par la suite chaque servo amplificateur commande un servomoteur, il alimente le moteur par une
laison entre CNP3 du servo-amplificateur et les bornes U,V, et W du moteur de plus I’encodeur qui
se trouve a I’extrimiter arriére du servomoteur envoi des feedback au servo-amplificateur et pour cela

il existe une autre liaison de 1’encodeur avec CN2 du servo-amplificateur.
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Enfin D’installation d’afficheur alimenté avec une alimentation stabilisé de 24V DC pour se
fonctionne et relie avec I’automate programmable pour sa configuration.

Et d’autre raccordement électrique avec le disjoncteur pour la protection et les relais pour convertir
I’énergie au servomoteurs. (les schémas électrique illustre le cablage)

Lorsque les travaux d'installation et de cablage sont terminés on retire la feuille anti-poussiere. [7]

11.7 Les prix du matériel

N° | Désignation Réference C. d’unité | Quantité | Cout total
1 | Afficheur GT2104-RTBD 75000.00 1 75 000.00
2 | API FX5U-32MT/ESS 92 550.00 1 92 550.00
3 | Module de mouvement | FX5-40SSC-S 132 750.00 1 132 750.00
4 | Servo- amplificateur MR-J4-10B-RJ 107 700.00 3 323 100.00
S | Servo-moteur HG-KR13 64 200.00 2 128 400.00
6 | Servo-moteur HG-KR13B 88 350.00 1 88 350.00
7 | Alimentation stabilisée | MDR-60-24 2 625.00 1 2 625.00
8 | Relais électromécanique 1 700.00 13 22 100.00
9 | Bouton poussoirs 1200.00 6 14 400.00
10 | Disjoncteur DH-D6-B10 1 000.00 5 5000.00
11 | Bornier électrique 100.00 6 600.00
12 | Bouton d’urgence 2 000.00 1 2 000.00
13 | Céble Ethernet 1000.00 1 1 000.00
14 | Cable SSCNET MR-J3ENCBL2M-A2-L 5535.00 3 16 605.00
15 | Cable USB 800.00 1 800.00
16 | Connecteur entre 4&17 MR-J3TBL-CN3-05M-EG 6 480.00 3 19 440.00
17 | Bornier de jonction TB-20-EG 4 710.00 3 14 130.00

TOTAL 938 850.00

Tableau I1.7 : Les prix des équipements
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11.8 Applications

Pour I’enchainement de mouvements précis et exigeants, les servomoteurs sont la solution
adaptée pour les applications dont les exigences en termes de dynamique et de précision sont trés
strictes. lls sont optimisés pour une alimentation par les variateurs. Cette combinaison se traduit par
des séquences de déplacement précises et reproductibles, grace a des systemes de bouclage
coordonnés. Selon l'application concernée et le couple requis si pour cette raison nous avons cités
quelques exemples applications nécessitant la précision de positionnement dans tous les domaines.

Etiqueteuses

Robots

(On se trouve dans secteur
automobile, secteur industrie
générale, Secteur Agro-
alimentaire et biens de
consommation, ...etc)

Tables X-Y
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Tri et insertion a grande vitesse

Machines d’emballage et de

scellage vertical

Fraise rotative

Distributeurs a rouleaux

'7 R ey T

_ k5
et e

@ Servo motor

Tableau 11.8 : Quelques exemples d’intégrations des servomoteurs dans un systeme automatise
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11.9 Conclusion

La conception détaillée nous a permis d’avoir une vision plus précise sur le sujet et une
comprehension plus profonde des taches a réaliser. Elle mene également & prévoir les besoins
matériels nécessaires pour atteindre 1’objectif.

Nous avons essayé tout au long de ce chapitre de bien présenter les différents équipements
utilisés et ses schémas électriques qu’ils étaient la base sur laquelle nous allons réaliser notre projet
de plus nous avons entamé I’intégration des systémes a servomoteur dans les différentes industries.

Pour avoir dans le chapitre qui suit la configuration d’une vue plus profonde.
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Chapitre 111 Configuration

111.1 Introduction

La configuration, c’est I’activité qui consiste & modifier des paramétres de configuration.

C'est une activité typique de I'administration systeme.

Ce chapitre aborde la fonction de configuration des équipements introduisent dans le
deuxieme chapitre, il est complété par une présentation des logiciels, les cables de

communication utilisés et leur inter actions avec ceux de traitement des automatismes.

I11.2 Les logiciels utilisés
111.2.1 Logiciel GT Works 3

Un logiciel complet pour les pupitres opérateurs IHM afin de programmer, créer et gérer
les masques d'écran. Afin de réduire le travail nécessaire pour créer des applications détaillées,
les fonctions du logiciel ont été avant tout congues pour obtenir une utilisation conviviale (sans

réduction de la fonctionnalité) et élégante (lors de la conception et des graphiques d'écran).

111.2.1.1 Installation Logiciel GT Works 3 :

L'installation d'un logiciel est une action courante, simple en apparence. Pourtant elle
comporte des petits piéges que les débutants connaissent mal et pourraient facilement éviter. Une
installation correcte d'un programme évitera les raccourcis inutiles mais aussi d‘alourdir le

démarrage de logiciel

Au début de l'installation en cliquant sur l'icGne autorun.exe ou l'icone d'installation nous
avons acces dans la plupart des cas a une licence d'utilisation. 1l s'agit d'un texte légal imposé par

I'éditeur qui ne nous laisse que le choix d'accepter sinon l'installation sera interrompue.

MITSUBISH ’ sy
&a ELECTRC Factory Automation for a greener tomorrow @ EENR
“hanges for the Better
HOME Contact Company News Center Press =R e —
§ wrsueisH e —TE
MELSOFT-Software W ELECTRC Factory Automation for a greener tomorrow @ Englisn BE <
Ciranpes fo the Betr
Powerful integrated programmi

HOME | Contact | Company | NewsCenter | Press | MyMitsubishi Browse Media

MELSOFT-Software

Powerful integrated programgiing tools

G Works3 - InstalfShield Wizard

Preparing Setup
Flease wai while e InstalStisk Wizad prepaies the sehe.

£T et 20
GT Works3 - InstellShield Véizard

e properly perfommed if ather applications are:

1 Software 1 CAD & Manuals Cex Anouier

|u GT 3 Iu Catalogues
I Softuare
Manuals
i |“ Iu GT Works3

| o Adobe Reader

Iu Tools... |n Manuals

| o Adobe Reader

O e elalelalale

e -] c clalcl=lalele]
Par la suite, I'exécution de l'installation propose un numéro de licence
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AELH.‘.’THCMI e Factory Automation

for a greener tomorrow sy
Changes for the Betrer Changes)

HOME Contact Company Mews Center Press My Mitsubishi
MELSOFT-Software

Powerful integrated programai

g tools

y
.
GT Works3 - InstallShield Wizard

User information

Fleaze enter the information

Mame:
Gt works3
Compary:
MEC CASA
Product [D: "Enter in single-bywte alphanumeric characters."
- [ear3y » Product DI :
I Software InstallShield 027-847398382
< Back ] [ Mewt > ] [ Canicel ] wamples
||: GT Works3 N data
T - Certificates

Ensuite, l'installation, nous propose un choix de logiciel a installer, on doit tous sélectionner

Pour terminer I’installation on appuyer sur le bouton « next » jusqu'a la fin de I’installation.

111.2.2 Logiciel GX Works 3
GX Works3 est un logiciel de programmation APl et de maintenance offerts par
Mitsubishi Electric. 1l comprend de nombreuses fonctionnalités telles que la configuration du

systeme graphique, la configuration du contréle de mouvement intégré, le support de plusieurs
langues, fournissant une solution intuitive pour l'environnement d'ingénierie.

111.2.2.1 Installation de logiciel

Au début de l'installation en cliquant sur I'icone autorun.exe ou l'icbne d'installation

MITSUBISHI . p— ‘
AELE:’!RC Factory Automatior= oo
Changes for the Better
- MITSUBISHI .
HOME | Contact | Company | News Center ELECTRIC Factory Automation for a greener tomorrow [GAYkd
Chamges for the Better Eia s,
MELSOFT-Software HOME | Comtact | Company | Mews Center | Press | WyMitsubishi Browse Media | Exit

Powerful integrated programming tools

MELSOFT-Software

Powerful integrate GX Werks3 - Install

istallShield Wizard, which will guide you through the rest

1 Software

o GX Works3

rrrrrr

Iu Adobe Reader istallShicd Caneel

Par la suite, I'exécutio

||: Adobe Reader o Tutorials Iu Register now
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MITSUBISHI .
ELECTRIC Factory Automation {or a greener tomorrow
Changes for the Better
HOME Contact Company MNews Center Press IyMitsubishi
MELSOFT-Software

GX Works3 - InstallShield Wizard

Powerful integrate

N,
FXBL-32MT/ESS

P 547398382

¢ Back Mest > Cancel

|I: Adobe Reader ||: Tutorials ||: Register now

K- Tonelalcle] =)

Browse Media Exit

L'installation, ensuite, nous propose un choix de logiciel a installer, on doit tous sélectionner

MITSUBISHI .
Factory Automation for a greener tomorrow
Changes for the Beuer
HOME Contact Company Mews Center Press MyMitsubishi Browse Media Exit
MELSOFT-Software

Powerful integrate GX Werks3 - InstallShield Wizard

Software Selection

GX Works3 - InstallShield Wizard
CPU Module Logging Configuration

G LogViewer Confirm installation status

Finish

< Back

|I! Tutorials

| & Adobe Reader

e elalele] =]

Enfin, Fermer tous les programmes en cours et redémarrer le PC pour s’assurer que le

logiciel est bien installeé.
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111.2.3 Logiciel MR Configurator 2

Logiciel prend en charge toutes les étapes, de I'installation du servomoteur jusqu’a la

maintenance. Il permet d’exécuter facilement diverses opérations : affichage d’un écran de

contrble, diagnostics, écriture et lecture des paramétres, réalisation de tests, etc.

- La fonction d’affichage graphique permet de contrdler facilement 1’état du servomoteur.

- Fonction d’analyse de la machine, fonction de recherche de gain et fonction de

simulation de la machine pour réglages, hautes performances.

- Le controle optimal permet de définir la valeur de réglage de la réponse en utilisant le

« réglage automatique en temps réel de haut niveau » du servomoteur.

- Le servomoteur peut étre testé facilement a I’aide d’un PC.

111.2.3.1 Installation de logiciel :

Au début de l'installation en cliquant sur I'icone setup.exe ou l'icbne d'installation.

B EE
@-v-wl ! + MR ConfiguratorZ10.zip » MR Configurator2 110 » = [ %2 | [ Rechercher dans : R Configurator2 1... 0]
Organiser = @ Ouvrir Partager avec = Graver Mouveau dossier == - O E@l
v Favoris Nom Modifié le Type Taille
Bl Bureau Manual Dossier de fichiers
=l Emplacements récer SUPPORT Dossier de fichiers
4L Téléchargements E datal Archive WinRAR 1178 Ko
|| datal.hdr = L Licleioolinn —
= Biblictheques E data? MR Configurater2 - InstallShield Wizard E = @
=] Documents B enginei2 Preparing Setup %
) Images Q layout Please wait while the InstallShield Wizard prepares the setup. I -
-‘ Musique Q‘ setup
B videos || setup.ibt
i setup MR Configurater2 Installer Information @
1% Ordinateur L] setup.inx
. Please terminate all applications.
€l Rézeau % If applications other than an installer have started, installation may not
be performed nermally,
OK ] | Annuler
setup Medifié le: 14/11/2005 16:24 Date de création : 25/04/2017 12:01
¥ Application Taille: 118 Ko

Le programme d'installation termine ensuite I’installation et copie les fichiers nécessaires.
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ol =

MR Configurator2 - InstallShield Wizard

MR Configurator? - InstaliShield Wizard =]

Setup Status ”

The InstallShield ‘Wizard is updating (1.10L] of MR Configurator? ta version 1.55H

Installing

C:%Program Files\MELSOFTAMRC24dat\zh_cn'hB-125 -8, sml

InstalShield

Cancel

A la fin, redémarrer le PC pour une installation correct.

111.3 Communication entre PC des équipements

Figure 111.1 : Connexion entre PC et les équipements

o Cable Ethernet

@ Cable USB
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111.3.1 Communication PC et afficheur

Tous d’abord il faut configurer I’afficheur dans logiciel GT Designer 3 en suivant les étapes :
On appuyer sur « Read from GOT » qui veut dire «lire depuis I’afficheur » pour avoir la

communication entre le PC et I’afficheur.

Project Edit Search/Replace View Screen Common Figure Object Communication Lo'jgnostics Tools Window Help

D-BA % 0E w0k o BOEREESE e, s gufan s)ancng

o - T
M-BE Fé“ ) Qi 1 . 100% - cp_ReadfromG?l..._ b o - WIMIW i ’
AT NI A mEER 2 - ~
' AR5 =2 | %5 Communication Configuration...
Screen 2 x B x :
i ﬁ Write to Memory Card...
‘Eﬁ @ &5 E Ol B%  Communicate with GTO1-RS4-M...
=% Base Screen
% New
1
-7 Window Screen
Eﬁ‘ New
= Report Screen
[% Report Setting
[?' New

E Project u System E Screen
Property 8 x

Base Screen
(=) Basic
Screen No. 1

Figure 111 2 : étape 1 communication Pc et automate
Ensuite, il faut déclarer le type de connexion avec I’afficheur que ¢a soit « direct » du PC a

I’afficheur comme dans notre cas avec un cable USB pour la communication entre eux, Soit

« Via PLC » si l’afficheur est connecté avec I’API. Sans oublié le cable de communication dans

ce dernier cas est Ethernet.

Project Edit Search/Replace View 5S¢

D-BRIXDLB0A R ,mmmm‘&'ﬂor"_ o
] ntoGOT:  @Drecc O yRPLC *GT21 and GS series does not support the communication via PLC.
-BROCE D 2 o JAo et S | 20 L
| B 3 —— , Connection Image Detal Setting
PC side IJF pC sde IF
Screen 1x
BEEOE
= Base Screen
% New u Etherpat = = 00T
imp!
=2 Window Screen
E’f‘j New
= I Report Screen
£ Report Setting Tmeout (Sec): 30
B New
Retry Times: 0
@Proml Iismm Scrun
 Property B x Test
Base Screen "] Acquire GOT information and open the dislog
) i =
ﬂ Q V| Display the dislog of [Communication Configuration] the next time as wel
(-] Basic
Screen No. 1

Figure 111 3 : sélection du cable USB
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Puis on clique sur « OK » et la connexion réussite entre eux.

* Project Edit Search/Replace View Sc B Conﬁgumtio‘r:- 1 —— g —— - | 52 |
D BRI E Bk
" . Connection to GOT: @) Direct ) Via PLC *GT21 and GS series does not support the communication via PLC.
e 2 O.%- o~ = -
= IE E ¢ A - Connection Image Detail Setting
e B | My T "
: LRIBERIES Es»de]JF PC side IF
i X
: Screen L] Ig e .

BEEEE .

= Base Screen I MWHMWMH&LX|

GOT
GOT
=L Window Screen
L New D @ Successfully connected.
{7 Report Screen
|E%F&enort Setting Timeout (Secy: 30 =
i New
Retry Times; 0 %

E Project | E System | Screen ‘

: Propery P x

Base Screen [T Acquire GOT information and open the dislog

Ic;
@ Display the dialog of [Communication Configuration] the next time as well 0K ] ’ Cancel
(- Basic
5creen No. 1

Figure 111 4: communication avec sucée entre pc et ’afficheur

Apres une fenétre s’ouvre et vous devez co

« Communication path: PC-USB-GOT »

nfirmer le chemin de communication si dessous.

EProJect Edit Search/Replace View Screen Common  Figure Object Communication Diagnostics Tools Window Help

i

N-BA%EE k] o) TR R
" BE 0-8-2-)

=" | Communicate with GOT

BeR ooHEeR B

slaams]ulRnan
— 00 (=]

O O e | T B G
[E= [ cor irke| El4=[] coT Reas

© Screen

Ig Y sor verfication

1 x
D GOT

Read Data:

Project Data -
C:Buit-in Fiash Memory

v

= Window Screen

P = New

=07 Report Screen
-5 Report Setting
LB New

Source Drive:

=«

GOT Information

Get GOT Information

GOT Type:
GOT Name:

[#P]

Drive of package data in execution:

<

Free Space/Capacity:
—KB/—KB

® P

.

Destination: GT Designer3

m Project ‘ q System ‘ Screen ‘
Property

Base Screen
Gt

= Basic
Screen No.
Screen Name

1

n

Screen Type Base Screen

Detailed Descriptio

" [

!E'I-

™

BELEH > 2EELDNCEOXN P&

.

BF &8

P

Securty 0
Set scraen backgri No
Pattern

Pattern Color

— o ——

Communication Configuration... Comuni_ation_Path; PC-USB_GQL -~
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Enfin, vous cliquez sur « GOT Read » pour lire ce qu’il trouve dans I’afficheur et tous les
fenétres qui sera afficher vous cliquer sur « OK » jusqu’a la fin et la configuration est terminé
avec succes.

111.3.2 Communication PC et Automate programmable

Les étapes pour la communication entre PC et API se fait dans logiciel GX Works3 comme suit :
Premierement, clique sur « Read from PLC »

S0

i Project Edit Find/Replace Convert View Online | Debug Diagnostics Tool Window Help

EEEID 4 i BBGE a8 SRR |1 08 e —
R EIEE LS

1x W VitewpLE
Verify With PLC...

[ B‘ [I Current Connection Destination...
28 ———

Element Selection Ix
i Bje ko
Al

Display Target: [

Remote Operation(S).
Safety PLC Operation..,

Redundant PLC Operation(G)
CPU Memory Operation...
Delete PLC Data...
User Data
Set Clock..
Mornitor
Watch

User Authentication..

_"'Zcmnemcmﬂeitmatm DgNawgatmn POU List | Favorites | History | Module | Library

Figure 111 5 : étape 1 pour la communication pc et automate
Deuxiément , Choisissez le type d’ API

=

S e - il -

! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnestics Teol Window Help
NBAS| e X DReARRE NAFEARRR A5 S
A OEHR R BE LR T

L 3%

@aedt]

Bl

IE'|§v 8= | Options...

Figure 111 6 : le choix de la série de ’automate
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Par la suite, il faut entrer « I’Ethernet Board » comme un céble de communication et non

spécification pour « Other Station Setting ».

.

=3 T . i
i Project Edit Find/Replace Convert View

NBA&| e e

%E‘Elgm mﬁ‘W'¥|’§ Ethernet
Navigation 1x \  Board 7
. ~ -

GoT

Module

Ethernet Port Direct Connection

il

Other Station(Single

IP Address/Host Name

Ho. S@uﬁah*

Network)
~
Time Qut (Sec.) 10 Retry Times 0

CCIE Field

™ Connection Destinat.. [IEREtEE]

Progress

ES Output EProqress

PLC Mode [FXSCPU -

NRAS| e
wE EEE WR

(@ Ethemnet Port Direct Connaction () Connection via HUB

PLCMode  FXSCPU

System Image...

b

nx
HB[E| ] aX

History | Module | Library

| NUM

E'[{' E":‘ Options...
* Plezse select 'Connection viz HUB' when you use HUB even
if there is only one target device to communicate. @ IP Address 0 [
I HUB is connected to other devices and also ‘Ethemet Port
Direct Connection' is selected during communication, the line DEC
bacomes overloaded. This might affect ather devices'
communication. Host Name
Search for the FXSCPU on network.
2 Display Only CPU Type of Project(V) Fnd(s)
Selection IP Address Input
IP add CPUT: Label Cs t & -
Connection Destinat.. = L = L il story | Module | Library
4 [ ] »
=TT =) Progress I oK I [ Cancel l

| NUM
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Apres, cette étape déclarer le chemin de communication en appuyant sur « Conncetion Channel

Liste »

Ethernet.

Board

BLC GoT
Module

PLCMode FXSCPU

IP AddressHost Name  0.0.0.0

o b

No Other
Network]

Connection Channel List...
—— —

CP{TMbd fmire sbegoupladsSe e

7

Connection Test
Time Out (Sec.) 10 Retry Times 0
PLCType

unication

CCIEField

- Connection Destinat..,

History | Module [ Library

Progress

B Output D Progress

roject  Edit  Find/Replace Convert View > - -
NEA&|e rcscerr [N
‘eE s 0B HE |

B &y ww

Ethernet Board

=
1 Ethernet

List Mode | Display All Routes v

1 Serial Port. PLC Module Connection N
2 Serial Port GOT Connection

3 Serial Port Access CC IE Field other Station via PLC Module |
4 Serial Port Access CC IE Field other Station via PLC Module (RCPU) Ell rary
5 Serial Port Access CC IE Field other Station via GOT

6 Serial Port Access CC IE Field other Station via GOT (RCPU 4
7 Ethemet Board Communication PLC Module Connection

8 Ethernet Board Communication GOT Connection

Q Fthernat Rnard Cammiinicatinn Arcacs Cf IE Fiald ather Gtatinn via DLC Madula |

* Connection Destinat...

Progress

[ pate | [_ok ]

Progress

Figure 111 7 : le chemin de communication pc et automate

La fenétre qui s’ouvre on choisit le chemin de communication « Ethernet Board Communication

PLC Module Connection »
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Par exemple si on veut que le chemin de communication passe en premiére place par I’afficheur

et aprés a I’ API on choisit « Ethernet Board Communication GOT Connection »

i Project Edit Find/Replace Convett View O REEC cf'"fechm.lks R Connecﬁm*
OBAS|e
S (End{=lell e

N

B &L [ a X

Ethernet Board
: Ethernet

List Mode | Display Al Routes %

1 Serial Port PLC Module Connection -
2 Serial Port GOT Connection ]
3 Serial Port Access CC IE Field other Station via PLC Module

® Connection Destinat., i 4 Serial Port Access CC IE Field other Station via PLC Module (RCPU) £ rary
5 Serial Port Access CC IE Field other Station via GOT

Progress 6 Seril Port Access CC IE Field other Station via GOT (RCPU) L
7 Ethernet Board Communication PLC Module Connection

8 Ethernet Board Communication GOT Connection
Q Ftharnat Rnard Communicatinn Arrace CC TF Fiald nthar Gtatinn via PIC Maduila

[ Update ] [ 0K ] [ Cancel ]

Fopess _

Figure 111 8 : exemple de chemin de communication
Par la suite, on teste la connexion API et PC en appuyant sur « Connection test »

e =§¥ED
mdzEEAR R ER0A

BLC
Module

PLCMode  FXSCPU
IP Address/Host Name  0.0.0.0

;II] ﬂ Connection Channel List...

Do Speification Other Station(Sindle
Network)

CPU Module Direct Coupled Setting

Connection Test

'

Time Out (Sec.) 10 Retry Times 0

CC IE Field

1 Connection Destinat...

History | Module | Library

Progress
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BB w|ve o X

PLCMode FXSCPU
IP Address/Host Name  Ethernet Port Direct Connection

Other MELSOFT GX Works3
1 ;ll:l = Connection Channel List... ]
Setting

Mo Spedification

3 . CPU Module Direct Coupled Setting ]
Successfully connected with the FXSUCPU.

- ) Connection Test ]
Time Qut (Sec,) 10

LCT FXsU
-

CC [E Field I

|
System Image... ] ‘

Figure 111 9 : communication avec sucée du pc et I’automate
Quand le teste de connexion est avec succes, on clique sur « OK » et elle s’ouvre une nouvelle

fenétre et on doit coche tous les parameétres qui se trouve dans la liste pour enfin appuyer sur

« Execute ».

Project Edit  Find/Replac L L
H D B H él o Display ~ Settng  Related Functions

=as2aad 7)) B{E-B = B0
24
[ Parameter + Program(F) ] [ Select All l Legend
% CPUBuilt-inM SD M Card Intelligent Function Modul
[ Open/Close All(T) H Deselect All(N) ] ulntiemen g ermon tar @ eligent Funcion Hodiie Refresh{W)
Module Name/Data Name * B \_b Detail Title Last Change Size (Byte) o -
=0 pou O
8§ Parameter
P System Parameter (CPU Parameter 21/03/1980 14:29:21 | 1000
@ Module Parameter 21/03/1980 14:29:22 3332
ﬂ Simple Motion Module Setting:01:FX5... - - E
{4p Remote Pagsword 21/03/1360 14:29:22 | 200
-8 Global Label
% Global Label Setting 21/03/1980 14:29:23 13440
E fd Program L
aﬁ MAIN 21/03/1980 14:29:23  |53460
C i pou O
Ca MEm® v 24in3/4080 14-90.94 | 145 i
Dl Memory Gopacty [
Memary Capacity
m -
Sz Glodation
# Connection Destinat... - ‘ Iy
Legend Datz Memory Free
Progress Program35T/1024KE Restoraton [o:387/10M4KB Parametan 006/ 102448 Devicz Commentz2035/2048K8
B = b — . —
[ | I | I I ] 1 | 4
B o= 53 Memary Gard Frez
B e ‘ | o
B seoles Program:0/oKB Resoration Info:0JOKB Paramaten/OkB Devicz Commenc:D/0kE
[ [ [ [ ]

ST ] Frogress

1750

Figure 111 10 : sélection des parametres
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111.3.3 Communication PC et Servo- amplificateur
D’abord pour connaitre qu’il y’a une communication du Servo- Amplificateur et le PC aprés

quand a relié entre eux avec un cable USB on va aller au démarrer => ordinateur cliquant droit

puis gérer.

Pagedd| Fichi i i
cortia M""| Mr" Aﬂ'c‘h“"” ! i Fichier Action  Affichage
e @ HE " Il — —
 Gest flea=|m H | &
10N} 4.4 mohammed-PC|
&) Params & Appareils mobiles mohammed-PC |

distanci D-@ Batteries [ g Appareils mobiles

- Cartes graphiques

% Protect P D-% Batteries
b artes reseal 1Bl Cartes graphiques
5 Parom i = SET: o vidio et [» ¥ Cartes réseau
ontréleurs audio, vidéo etjeu )
fﬁ—ﬂeﬂtf_ﬁ‘lﬂighﬁ o [» -2 Claviers

...@ Concentrateur USB racine [+ ﬂ Contraleurs audio, vidéo et jeu

4§y Contrdleurs de bus USB
----- Concentrateur USE racine
Concentrateur USE racine
Concentrateur USE racine
Concentrateur USE racine
----- Concentrateur USE racine

Concentrateur USE racine
----- Concentrateur USE racine
----- Concentrateur USE racine
----- Contréleur hate étendu Intel(R) gamme ICHS USE2 - 2934
Controleur hote étendu Intel(R) gamme ICH9 USE2 - 293C
----- Contrdleur hote universel Intel{R) gamme ICHY USE - 2934
----- Contrdleur hate universel Intel(R) gamme ICHS USE - 2935
----- Contrdleur hate universel Intel(R) gamme ICHS USE - 2936
----- Contréleur hate universel Intel(R) gamme ICHS USE - 2937
Controleur hate universel Intel(R) gamme ICHS USE - 2938
----- C_on_t_rﬁLelg hite universel Intel(R] gamme ICHY USE - 2939
S _ITSUBISHI MELSERVO USE Caontroller :::)
Péripherique de stockage de masse USB
----- Périphérique USE composite
[> g Contréleurs IDE ATA/ATAPI

Coneentrateur USB racine

Concentrateur USB racine

Concentrateur USB racine

Concentrateur USB racine

Concentrateur USE racine

Concentrateur USE racine

Concentrateur USE racine

Contrdleur hote étendu Intel(R) gamme ICHI USB2 - 2934
Contrdleur hote étendu Intel(R) gamme ICHI USB2 - 293C
Contrdleur hote universel Intel(R) gamme ICHS USB - 2934
Controleur hate universel Intel(R) gamme ICH3 USB - 2935
Contréleur hate universel Intel(R) gamme ICH3 USB - 2936
Contréleur hate universel Intel(R) gamme ICH3 USB - 2937
Contraleur hote universel Intel(R) gamme ICH3 USE - 2933
Contraleur hote universel Intel(R) gamme ICH3 USE - 2939
Périphérique de stockage de masse USB

- Périphérique USB compasite

> Contrdleurs IDE ATA/ATAPL

13 g Jungo

3 =] Lecteurs de disque

ID de produit : 00426-0EM-9141204-13000  Medifier [a clé|

Voir aussi v -7 Jungo

Centre de maintenance

Windows Update

Informations et outils de
performance

Ensuite, démarrez MR Configurator 2 en appuyant sur icone @

=1 aal L -

i Project View Parameter Safety Postoningdats Monitr Diagnoss TestMode Adjustment Tools Window Help

=[] Mew project
&5 system Setting
J Unit Conversion
-l Avis 1iMR-1448 (R1) §
. [By Parameter

1 x

Assistant List

:
I;
g

<]

MELSOFT MR Configurator?

C95ervn Startup Procedure
@ Do you want create a project by reading the parameters from the servo

amplifier?
!Senm Servo
szl [l "
Machine

LR

:
H
i
i

Amplifier Setting

Step 2: TestRun

5 If a Problem Occurs

Figure 111 11 : démarrez MR Configurator 2
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Ouvrir un nouveau projet et afficher les bornes qui est en ligne/ hors ligne en appuyant sur

« Switch online/offline »

| Project View Parameter Safety Postoningdats Monitr Diagnosis TestMode Adjustment Tools Window  Help

5
! Proje 1
EIE Mew project
& system Setting
Unit Conversion

Figure 111 12 : 1ére fenétre de MR configurator2
Ensuite, ouvrir /O Monitor pour voir ce qu’il est en ligne ou hors ligne est donc on a eu la

connexion entre le PC et le Servo- Amplificateur.

i Project View IfOMonitor (Z) Parameter Safety Posiioning-data Monitor Diagnosis TestMode Adjustment Tools  Window Help
{8 ®m

} Servo Assistant 3 x
R

Assistant List
CDSENO Startup Procedure

Figure 111 13 : les entres et sortie en ligne

111.4 Conclusion

Dans ce chapitre nous avons donné une partie de la configuration dans la vision détaillée
de Mitsubishi Electric, nous avons vus la configuration de module de mouvement, des servo-
amplificateur dans des différents logiciels dans la méme fenétre qui ont été pour nous une petite

porte qui ouvert la grande. Pour voir par la suite la programmation d'une maniére plus précise.
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V.1 Introduction
Il existe plusieurs langages de programmation des automates qui sont normalisés au plan
mondial. Chaque automate se programme via une console de programmation propriétaire ou par un

ordinateur équipé du logiciel constructeur spécifique.

Dans le présent chapitre, nous essayerons de présenter I’adressage des équipements
Mitsubishi Electric et Siemens pour voir la différence entre eux, ainsi que L’organigramme de
fonctionnement de 1’application et aussi la communication avec les équipements de plus ’affichage

d’état d’application sur I’afficheur.

V.2 Adressage

La déclaration d'une entrée ou sortie donnée a lintérieur d'un programme s'appelle
I'adressage. Les entrées et sorties des APl sont la plupart du temps regroupées en groupes de huit sur
des modules d'entrées ou de sorties numériques. Cette unité de huit est appelée octet. Chaque groupe
recoit un numero que I'on appelle l'adresse d'octet. Afin de permettre l'adressage d'une entrée ou
sortie a l'intérieur d'un octet, chaque octet est divisé en huit bits. Ces derniers sont numerotés de 0 a
7. On obtient ainsi l'adresse du bit. L'API représenté ici aux octets d'entrée 0 et 1 ainsi que les octets
de sortie O et 1. [X]

IV.2.1 Adressage de Siemens

Dans le bureau de Windows, double-cliquer sur I’icone « SIMATIC Manager »

.t SIMATIC Manager - Addreszage Siemens
1 g g
File Edit Inset PLC View Options Window Help

O = | 3% o g | By e HE < No Fiter > Y RER BEMW
% Addressage Siemens - C\Program Files (x86)\5iemens\Stepf\sTproj\test_mas
) Addressage Siemens SIMATIC 30001) %@MF‘I['I] Eﬁlnhal labeling fieldﬁDucumentatinn

ol SIMATIC 30001)

.'-; SIMATIC Manager - Addressage Siemens
File Edit Inset PLC View Options Window Help

D& &7 9 %5 % |- E @ || <MNofiter> =%
@ Addressage Siemens -- C\Program Files (x36)\Siemens\StepT\sT proj\test_mas
EI--% Addreszage Siemens
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Afin de verifier la configuration matérielle, double-clique sur I’icone « Hardware » dans la partie

droite de 1’écran.

La nouvelle fenétre qui s’ouvre va nous permettre de configurer ’automate. Si la liste des

composants (sur la droite) n’apparait pas, cliquer sur ’icone « catalogue » (ou menu « Affichage »,

puis cocher

« catalogue ») :

BR HW Config- 3000) (Ce
B Ststien Edit Inser PLC View Options Window Help

=

U Y T =

=2 UR

1
[Ecruse 4'|-

DI16xDC48-125V
DOTExACT20V/0.5A

AD 2¢12Bit h

w|ea || [un] ||

=z

I

CPU
Input TOR
Output TOR

AlZ¢12Bt —————— Intput analogique
————— Output analogique

L2 prafle:  [Standard

-5 PROFIBUS DP
A PROFIBUSFA
-4 PAOFINET 10
B SMATICI0
o
&3 cram
= 0 CPU30
0 U300
0] Galeway
&5 300
= Ps30
=0 RADX-300
=1
=0 5M300
=0 A3m
=03 Asnam
=0 40m

4 | sneamic 3o

St | Designalion
R

Bress Fl to get Help,

Adressage d’entrée TOR :

=0 plaw

=0 oimozn

=0 Do-3w

=01 10SENSE

-0 Sperial 30
Bl SMATIC40

-8 SIMATIC PC Station

6257 332 000480
submodide

B2 SIWATIC HMl Stabon
B SIMATIC PC Bassd Corial 300400

SM 332 0201 Z8)
5M 330 4021 28)
58 320 4024128k
SM 332 A040M o 20mh Ex
5M 30 4040128
5M 332 404128
5M 332 A0416BH
58 70 A041EBE
SM 320 A04AEBR
5M 332 405 28

Y

jog output: mockuls ADZ/12 its nol s configuration with active bus

5
Properties - DI16xDCA48-125V - (

=(0) UR

1

§ [ cru 212 General Addresses |
4 F DI1&xDCA48-125V

5 [ DO16ACT20V/05A ~ Inputs

3 ] az26m

7 ] ADZ12B1 Start: |E]
8

[ End: 1
10

11 ¥ System default

Process image:

IDB'I FI vI

Entrée TOR
100 11.0
101 111
102 11.2
103 113
104 114
105 115
106 11.6
10.7 117
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Adressage de sorties TOR :

Properties - DO16xAC120V/0.34 - (RO/S3) -

Gereral Addresses l

Cutputs

=(0) UR
1

2 @ cPu 312

3

4 4 DITExDC48-125V
5 [ DO16xACT20V/0 5A
5 4 Ai2c126i

7 1 Ao2c128t

8

9

10

1

v System default

Adressage d’entrées et sorties Analogique :

Start: 4] Process image:
End: 3 OB1PI

Sortie TOR

Q40 Q50

Q41 Q5.1

Q42 Q52

Q43 Q5.3

Q44 Q5.4

Q45 Q55

Q46 Q5.6

Q47 Q57

Entrée Analogique

Sortie Analogique

PIW288 (288+289) | PIW290 (290+291)

PQW304 (304+305) | PQW306 (306+307)

IV.2.2 Adressage de Mitsubishi Electric

Entrées & Sorties TOR

CARD

RS-485 RD

sD

LAN SD/RD

108ASE - T/S00BASE-TX

o
I 1

) N

IND 1234567
1011121318156 17

PWR

ERR

P.RUN
BAT FX5U-32M

OUT0 1234567
ICRIRFRERLRLE AT /

Entrées Analogique

Dans le bureau de Windows, double-cliquer sur I’icone « GX Works3 »

¢ Entrées TOR | Sorties TOR
X0 X10 YO0 Y10
X1 X111 | Y1 Y11
X2 X12 | Y2 Y12
X3 X13 | Y3 Y13
X4 X114 | Y4 Y14
X5 X15 | Y5 Y15
X6 X16 | Y6 Y16
X7 X17 | Y7 Y17

/

==

GX Works3
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=
1

EEroject Edit Find/Replace Compile View Online Debug Diagnostics Toel Window Help

B X ol Step” | 0000:Q64AD[-Parameter > |[ @#f0000:Q64AD(]-Auto_Refresh ]'@oom:q&zmu-r’ammeter rﬂDOID:QﬁZDAU-Aum_Reﬁsh ] 15

Display Fiter  [Display Al |
& Parsmeter — Item S— DCHl | cH2 [ cH3 [ cH4
=] @ Intelligent Function Modu e " {D s don
- A/D conversion . .
(@ 0000:Q644D enabledreable setting viEnabie piEnesle

Switch Setti I i
-‘ It ng Sa;nﬁphngf.nveraglng process 0:5ampling Processing :5ampling Processing 0:5ampling Processing 0:5ampling Processing
@ Parameter sEtng
ﬂ Auto_Refresh Average time,.f.ﬂfverage number of

times specification

0010:062DA Average time/average number of
“ Switch Setting times

{52 Parameter
ﬂ Auto_Refresh
- Program Setting

=% pou

{& Local Device Commen
[]--@ Device Memary
@ Device Initial Value

Sets whether the output of an A/D conversion value is enabled or disabled for each channel. o

igruject Edit Find/Replace Compile View Online Debug Diagnostics Tecl Window Help

. o | 2 | iy | Parameter i EM

? X IN1 Step ]'@ooo&qsmnnpammetsg (#8 0000:Q64AD[]-Auto_Refresh ||| =%0010:Q62DA[]-Parameter ]'ﬂoomqszmu—Amo_Rehsh ] 43
C =

Display Filter  [Display Al

{85 Parameter

Ttem cHz | cH3 cH4
. . Transfer to CPU v is b itted to the specified device.
El @ Intelligent Function Medu S ——

A 0000:QB4AD

Maximum value
Minimum value
Error code

ﬂ Luto_Refresh
b 0010:Q62DA

A& Switch Setting
{3 Parameter
ﬂ Auto_Refresh
- Program Setting
2% Pou

EH& Program

fel MAIN

@ Local Device Commen)
[]--@ Device Memory
@ Device Initial Value

ZH F——

L Transfer Direction [Inteligent Function Module - PLC] o
P Buffer Memory Address [11 (Bh)], Transfer Word Counts[1]
[ . .

The digital output values after A/D conversion are stored in the buffer memory addresses from 11 to 18 {Un'G11 to Un\G18) for each channel.

- The digital output values are expressed with 15-bit signed binary values.
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IV.3 L’organigramme de fonctionnement de I’application
Le fonctionnement du systéme automatique est représenté graphiquement par un organigramme, il

explique la démarche de penser pour la programmation.

Etat des axes préts

Défaut d'axe

Non Oui
v
Signal d’ API prét Réinitialiser
Non
v v
Servo On=1 Configuration

¢ Vérification du systéeme

Mode d’opération

v v
Vitesse Position
v v

Entrer des données
(Acceleération,
Décélération, VValeur

Entrer des positions
(Accéleration,
Décélération, Type

de vitesse) de position)
v v
Jog Départ de position

Positive/Négative

Figure IV 1 : L’organigramme de fonctionnement de I’application
IVV.4 Communication entre les équipements

IV.4.1 Communication entre Afficheur et I’Automate
Cette communication se fait dans logiciel GT designer3 et dans la deuxi¢me étape de création d’un

nouveau projet.

D’abord, choisis la fabrication de « Mitsubishi » et le type de controleur « MELSEC iQ-F »

69



Chapitre IV Programmation

MELSOFT GT Designer3 (GOT2000)

| setting of Controller (1st)

[T, New Project Yizard Select a controller to be connected to GOT.

5] System Setting
LQ Conf | it fon Manufacturer: MITSUBISHI

— Commun i cat ion
0 1F Controller Type: MELSEC iQ-F

Q Com. Driver
2 Conf irmation
—ﬁ-l Screen Switch

Figure IV 2 : sélection du série MELSEC iQ-F
On choisit cable Ethernet pour la communication entre ces deux équipements.

MELSOFT GT Designer3 (GOT2000) [=[=]=]

| Setting of Contraller {1st)
I3 Nen Project Yizard Set the connect IfF of "MELSEC-FX".

] Systen Setting
|—Q Conf | rmat ion IF: [Standard IfF(Ethernet):Multi

@ Communication
Q2 LF
o Com, [river
Q Conf irmat ion
—ﬁj Screen Switch

Figure IV 3 : céble Ethernet pour la communication
Apres I’ouverture de logiciel on choisit « Controller setting » pour selectionner les stations.
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[T MELSOFT GT Designer (G0T2000] Untitled3 =R

i Project Edit Search/Replace View Screen Commen  Figure Object Communication Diagnostics Toels Window Help
=1 = IRl T =
i EReoE .2 o Bl cuwx @AEs B W e - [EEEL |
O ) W Mo O i m" ﬂwwl‘z A w5
System m 4b v x [pmg
- Type Setting B =T %

=2

=4 Environmental Setting
Screen S'.‘rtchlng"\- findow

il Key Window
ﬁ System Information
I3 security

2

BHE|>EEEDNNOROR NP
- _

I GOTSatup
[ =88 controller Setting

@) CHIMELSECFX
- cH2:None
=] rh Metwork/Duplex Setting
Routing Information
* Gateway

~-& Station No. Switching
D Buffer Memory Unit Mo. Switch
=4 Peripheral Unit Setting L
- EI_:‘.' PC (Data Transfer)

m

smREEER ssnseRs Bansslalaian]
. |

-l Bar Code
- RFID -
1 [ . 2 0
L3 project | [ System | I3 Screen 1
Property 1 x [
8/
1=/ Basic -
Screen No. 1 i
[, Date Browser | [ Output| | B0 Data Check List
ol cwin] < uegne e gamsnims Mm-S 2 0 2.0 a5
— GT2104-R (480x272) 65536 Colors CH1: MELSEC-FX FT 00 X21,¥:261 NUM

Figure 1V 4 : déclaration des stations

MELSOFT GT Designer3 (GOT2000) Untitledl
! Project Edit Search/Replace View Screen Commen Figure Object Communication Diagnostics  Tools  Window Help
D-PAXEEes kol RRREEI e EEe osnsed Finafkslialaonl
;ﬂ--@pn_)_)ﬁﬂjvvgv\ﬂ!im oo - @O s <\ | ON[ORT]| 4 = 0 -\IEEIE\-!
iCh O | M | P50 G 0 O S )Y B 4 L '%Jlrii!
i System 1 x [1B-1: 5/‘% Contreller Setting X} b -x B A
LJ 60T setting B ) ]
&1 Type Setting “ || B controller Setting EI[ E &
=-L2 Environmental Setting [® Controler Setting s A
Screen Switching/Window g CH1:MELSEC iQ-F =3
5 Languzge Switching @ cH2:None ik P
[ Dialog Window & o p Manufacturer: [MITSUEISHI E O
Window - "
Ko Viindous & Net..ork_. Duplex Settir 2
YW W %' Routing Informatio | Controller Type: [MELSEC iQ-F = M
-4 System Information -5k Gatewsy _
A E gtecrlém:yL #£2 Communication To Ethernet Setting e
L% cor SBEtT‘DD ” 3 ETPTSE“"? U [standard yF(Echemet):Multi &
3 le Transfer
= [= gntm\ler Setting - Station Mo. Switch | Driver: [Ethernet(MELSEC], Q17nMC, CRND-700, Gateway é
-8 Buffer Memary Unit e -
i B CH2:None TeE |FEiy [ GOT Standard Ethernet Setting... [
Sk Network/Duplex Setting ol
E@ Eggs:gg\fnformatmn Property |Va\ue
"R svaton No. swiching  footwetwe. 1 =i
D Buffer Memory Unit No. Switch ~—_|6OoTS@ton 1 =
=8| P_Srlphera\ Unit Setting L GOT Standard Ethernet Setting 192.168.3.18 &
% ;C [(Ié)a;:a Transfer) GOT Communication Port No. 5001 l.?;
- ar Lode =
] RFID Retry(Timas) 3
-3 Printer 2 Startup Time(Sec) 3 -
1 [ L t Timeout Time(Sec) 3 s
[ Project | L ystem [ Screen | Delay Time(ms) 0 o
i Property 1 x Servi axis switching device first No. 10
4 m +

- “ '."'.'ldth| - ‘Hslghl‘ : H =1 _,I | I6T e
= ole | & | 8 |&

Figure 1V 5 : déclaration de 1’ Afficheur

ala 1 ¢re station
Apres ces étapes on choisit I’ Afficheur a la 1 ¢ére station et API a la 2 iéme station.
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{ Peojoct Ede SescBMeglsce View Sersen  Commnon  Figuee  Ohjeay  Oer ion  Disgresticn Tech:  Wondew  Help
AREN =N L Y] i S BB G & Bitaflid
i REsos D m. o (2 ] -0 - =fEEm] B
. : l dF =3
— =
[~ . S .-: 1:MELSEC-FX el : ]
% Languape Switching 3,::;;“:'..! -
| ey Wi Fip Mtk Dl Samms
Sl oy o Fewtng Infamag
Systamn Infommartion I careay |
g i:Pﬁs.;::J:e Erharmas Sattng
® e ¢
B Buffer Mamory Uni hic - .
Une Tyoe P Agcrew Pors Mo,
1| < Q-F > k1683350 5551
8 Bar Code T
E¥Freien| G symtem [ISeremn| _
i Broperty 3 J L] b
F :
| (= 1 Canca
Figure 1V 6 : déclaration de 1’automate a la 2éme station
1V.4.2 Communication entre I’Automate et module de mouvement
Cette communication se fait dans logiciel GX Works3 on suit les étapes suivantes :
EE MELSQFT GX Works3 (Untitled Project] - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep] \i/\i/\&
i Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help -5 X
DEAS e I E T e | BR BB A R g R e A BL L i L @@ Mexs e B

edlm OB dRISE BE (25T

S HH O SLEA BRI REEE LR @ SRRRRPEBERA RSBy =2
Navigation nx ﬁ; ProgPou [PRG] [Local Label Set... @ ProgPou [PRG] [LD] 15tep X

¥g. | B | Options... wirite = 1 > [ 5 1 =+ | 5 |- frvrow FIAEE

I Project - | e i X |
Module Configuration

Program

= §f1 Scan
. Add & module.

= B MAIN oy [Module Name] FXSUCPU
= 1 ProgPou [Mounting Position No.] -

$: Local Label
) ProgramBady e, | settngchenge | >
Module Label: ot use A

POU List | Favorites [ History Module [ Library |

Input the Configuration Detailed Information o=

Standby
£l No Execution Type
il Unregistered Program
@& FB/FUN
Label

L ﬁ Device [C] Do Mot Show this Dislog Again

B Y Parameter

™ Connection Destina... E'g MNavigation

Figure IV 7 : choisit de module label
On choisit « Yes » pour travailler avec le module label ensuite « OK »
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H MELSOFT GX Works2 (Untitled Project] - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep] [= & ][]
! Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Disgnostics Toel Window Help -8 x
DBRAS| e B e REE SRR RE ARSI REL R 0@@ M - 1

Els 0D aRE ETEIW

PAFYE U O
PEs ks Fa sre F7

o | - | far s
Optiens @

[ Operation Setting & %‘ W
Use Module Label Yes -
Reference/Reflection Target Ene

Medule Label Show the confirmation message in adding medule [No

Mavigation

Navigation

Options...
Project
Meodule Configui|
= ™ Program
fif1 Initial

Device Comment

[} Program Editor
‘¢ Other Editor
36 Edit

iy Find/Replace
B Parameter

3 Monitor
ZH Online Use Module Label
Select whether to add the module label in adding medule.

Module |[Library

it Standby
fifl No Execution |
(8 Unregistered F|
& FB/FUN ‘fiq Intelligent Function Module
{ (& Label EHiQ Works Interaction
ﬁ Device

£, Parameter

= Convert

[ Import... ] [ Export... l

Back to Default l I Back to User Default ] Set as User Default l [ o ] [

Cancel ]

™ Connection Destina... DE Mavigation

Mo cenfiguration detailed information found.

| 071 Step | Overwrite | 1120 | MUM

| Host-0.0.0.0

Figure 1V 8 : module label activé
Aprés on ajoute le module de mouvement appuyant sur « Parameter » puis « Module Information »

E MELSOFT GX Works3 (Untitled Project) - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep] = 5 EZ
i Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Teol Window Help -5 X
MAAS e - _BH MELSOFT GX Works3 (Untitled Project) - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep]

B QI El = | i i} ﬁl - = Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help
|

S E G S L EANBAG e R L I E T - R =R Y
AR e == Y=l -

B~ | B | Opticns...
- P4FYH — —= T
lirs HES U e LIHBRBWRESEE Ly B SRR R

Mavigation a1 x 55 ProgPou [PRG] [Local Label Set... m ProgPou [PRG] [LD]15tep X
E|§v | B | Options...

RIPBRRA S

-t ]2 | 3 | ¢ ]
fif1 Fixed Scan = .
i1 Event Add MNew Module @
= (i ProgPou fif Standby Module Selection
Leztllaid 51 No Execution Type & Communication Adapter |z|
e g IAmEmEesy (% Unregistered Program Model Mame FX5-232ADP |z| -
::': E::::mn @& FB/FUN Type @

fifi Standby Advanced Settings
fif1 Mo Execution Type = (= Global Label Mounting Position
nregistered Program %z Global Mounting Position MNe. ADPL

[]

Intelligent Module No. -
& Structured Data Types Serial Communication ch ch3
Device MNumber of Input Points
Parameter MNumber of Qutput Points
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FX5UCPU
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Ethernet Port
.* 485 Serial Port
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* Connection Destina... [ERSJNERBEA] §' Analog Input

Module Type
Select module type.

#' Analog Output
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, Remote Password

Figure IV 9 : le type de module Simple Motion
On change le type de module « Simple Motion » et « OK ».
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Eﬁ MELSOFT GX Werks3 (Untitled Project) - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep]

i Project Edit Find/Replace Convert \View Online Debug Diagnostics Tool Windew Help
NEA& e LB De RRE MRS AIRT A SRR
Al MEndl=len Yl e e A A
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fif} Event Add New Module
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& FB/FUN Type By Analog Adapter

[#) ProgPou [PRG] [LD] 15tep X

(Find POLIY

pr |22 X | e
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= Parameter Mumber of Output Points
g System Parameter & F5 Series General Module
= FXSUCPU

CPU Parameter
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Ethernet Port

485 Serial Port
High Speed /O

Analog Input

Module Type
Select module type,

Analog Output
Expansion Board
Memory Card Paramet:
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emote Password

* Connection Destina... [i=RNENTELEN] L Mo confiauration detailed information found.

| Host-0.00.0 | 0/1 Step Overwrite | /2| NUM

Figure 1V 10 : validation des 3 axes

Apreés la sélection du module de mouvement en cliquant sur les 3 axes (servo- amplificateur) pour

leur validé.

Eﬁ MELSOFT GX Works3 (Untitled Project) - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep] o [ =] 2R

Project Edit Find/Replace Convert View Online Debug Diagnostics Tool Window Help -8 X
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P ME U L fF — ) 36 K (b ubut e e w1 L AR R RS E AR e et G SRy = O
] MELSOFT Simple Motion Module Setting Function (Untitled Project) - [01:FX5-4055C-5{]-System Configuration] === |
i Project Edit View Online Tools Window Help -8 X
36 B [ ey o 100% i@ ik R .

iﬁﬂl:FXE—dGSSC—S[]—System Con...

_’ Mark Detection
£ Parameter
& Servo Para

Assistant

-~ Setting Procedure of
Simple Motion Module

step 1 : Simple Motion Module

01:FX5-4055C-5
step 2 : Set the system configuration
step 3 1 Set the parameter

Parameter

step 4 : Set the servo parameter

. Servo Parameter -

4 [} | »

On change la série de servo-amplificteur et ok clique « OK »
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Servo Parameter

Assistant MR Configurator2 parameter setting screen

Seryo Parameter is started and servo parameter can be set.
Setting

Set up the servo parameter directly by the servo driver made by MIKKT

- Setting Procedure of DEMSC Ca., Ltd,

Simple Motion Module =
step 1: Simple Motion Module
01:FX5-4055C-5

step 2 @ Set the system configuration

! System Setting

step 3 : Set the parameter

Parameter

step 4 : Set the servo parameter

. Servo Parameter -

] [ Cancel

4 1l ] 1
Figure IV 11 : déclaration de la série des servo-amplificteur
Jusqu’a le 3éme axe.
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. Setting Procedure of
Simple Mation Module

step 1 : Simple Motion Module
01:FX5-49055C-5
step 2 ! Set the system configuration

! System Setting

step 3 ! Set the parameter

Parameter

step 4 1 Set the servo parameter

. Servo Parameter -

q 1 | »
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Apres En écrit sur I’ API pour sélectionner le module de mouvement simple.
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Ensuite, cette étape pour voir les éléments sélectionnés.
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# Module Parameter

Simple Metion Mod)|

#:, Remote Password

* Connection Destina P& Navigation R Me confiauration detailed information found,
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Figure IV 12 : les eléments sélectionnés

8 MELSOFT Gi Warks3 (Untitled Project] - [ProgPou [PRG] [LD] 15tep] = | X
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En appuyant sur les parametres du I’automate pour faire sortir I’adresse IP du I’automate.
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Figure 1V 13 : Adresse IP de I’automate
IV.5 Programmation sur LADDER

Il existe plusieurs langages pour programmer un automate.

L’un des plus abordables est le langage « Ladder » qui propose une representation visuelle

ressemblant a un schéma électrique.
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Les symboles utilisés sont des tests directs et des tests inverses, ainsi que des bobines qui prendront

I’¢état logique des tests qui les précedent.

Programmer un automate revient donc a traduire une phrase logique en utilisant les symboles et la

représentation propres a ’automate utilisé.

Voici quelques exemples pour illustrer ces propos...

- Servo- on

«— Bouton

Xo

Adressage de Servo-on
SET MlOgl/

| B

La fonction SET nous a permis d’étendre un bit mémoire lorsque 1’entrée Xo est a 1.

- Start Position
X D100.3

| [ —

La sortie position s’allumer lorsque X; est a 1.

- Reset Fault
X D100.4

| [ —

Cette fonction RESET en cas d’erreur nous a permis d’allumer la sortie lorsque X est a 1.

- Start Home
X3 D100.2

| [

La sortie homing s’allumer lorsque X3 est a 1.

- Avance Jog

Xq D100.0

| [ —
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La sortie avance Jog s’allumer lorsque X4 est a 1.

Servo- OFF

Xs

RST M100

nAaaAA

.

L

La fonction RESET nous a permis d’allumer la sortie lorsque Xs est a 1.

V.6 Programmation sur GT des

igner 3 :

Pour écrire sur la 1ére page en suivre les étapes suivantes :
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Cet exemple c’est

pour la modification de la vitesse on va suivre les étapes suivantes :

Premiérement en click sur icone a3

i Project Edit Search/Replace
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nne « Numerical input » pour donner des entrées (I’entrée est une adressage)

! Property
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- Device
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(& MELSOFT GT Designer3 (GOT2000) Untitleds - [B-L:(Front=Back)] == =]
i Project Edit Search/Replace View Screen -8 x
[ - B3 | 3 Oy Nemerical Tnput 250
ird- B [ Basic Settings
:q q | M| @ Device® [ Style ¥ Input Case Extended f Trigger ¥ Onerat\nn,’szript]
i Screen Type: () Numerical Display <_ @ Numerical Input >
' = — = E ressage
Device: | < T TYORT (Saned BINLG - E L
& D Base Screen — Device Name Device Comment Rermark g /
ont: &
GD100 (History) 7 VI
& Murber Size: s O
..... i m
=7 Report Screen Format: o
Report Settin
New s
=3 Moble screen Digits (Integr) 4 @ [ Device Comment | © “ a Pl
8l GOT Mobile § —
L Hew [ show "+ B
[F1Include signs in the integer portion -
i
0 Adjust Decimal Point Range Preview —
&
Display Range: -999999 172458 fed
&
200909 @
=]
[T Display the numerical value to be shown on . pea
the screen with asterisk Sample Vaiue: i
5 = a -
3 Project | [k System Format: String: 123456 = i

3 [ Width 203 =

IX 240 3 ¥ 80

=z aA-S-N

Height |58 = [Mil=. . SILI0] e I LI =1

Pour passer d’une page a une autre on suivre les étapes suivantes :

Appuyer sur I’acone @ pour créer un Switch
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Cette étape c’est pour passer d’un « screen » a un autre.
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Chapitre IV Programmation

IVV.7 Conclusion

Dans ce chapitre nous avons vues la communication essentielle entre les équipements,
quelques notions pour la programmation en LADDER et enfin I’importance de 1’adressage pour

I’affichage d’état du systéme dans [I’afficheur a partir du programme de 1’automate.
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Conclusion générale

Conclusion génerale

Au cours de ce travail nous avons pu constater que les servomoteurs sont la solution adaptée
pour les applications dont les exigences en termes de dynamique et de précision, et ils ont été
développés pour garantir de meilleure performance en particulier les qualités de produit.

Ce projet de fin d’étude appartient a I’axe de recherche des servomoteur ou nous avons
approfondi dans tous les travaux qui ont été fait depuis I’apparition de ces moteurs jusqu’a
maintenant pour sortir avec une connaissance potentielle fait pendant notre travaille , nous allons
présenter notre systeme automatise a partir des équipements de Mitsubishi Electric, le systéeme
développe comprenant : Afficheur, Automate Programmable Industriel plus un contréleur de

mouvement, 3 servo- amplificateurs et 3 servomoteurs a haute vitesse.

Ils s’agitent d'une démonstration puissante des capacités de commande de mouvement haute

performance.

Nous avons présenté la conception détaillée et une compréhension plus profonde des taches a
réaliser. Ensuite une configuration pour les équipements et aussi nous avons élaboré un programme
pour I"automate FX5U que nous avons I’exécuté avec un logiciel GX Works3, les résultats ont été
bon et la réalisation en marche. Puis, Il est tres intéressant de travailler sur le méme projet pendant
une période donnée. Ceci, permet de s'investir complétement dans une chose que 1'on tient a coeur de
faire fonctionner correctement. Cette expérience été tres intéressante. L’¢étude détaillée d’application
nous a permet de toucher plusieurs disciplines que ¢a soit de I’informatique et I’instrumentation. Ce

projet a permis d’acquérir une méthodologie pour I’automatisation de systéme industriel.

Dans ce projet nous avons fait approche a I’automatique car elle nous a permis d’exploite tous
nos acquis obtenus durant notre cursus universitaire, elle été une expérience qui pourra nous ouvrir

les portes vers le monde de la recherche.
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Conclusion générale

Notre projet de fin d’étude a eu rendement presque parfait comme il peut bénéficier de plusieurs

améliorations tels que :

» Optimisation de dégradation des machines
* Augmenter la précision pour I’amélioration de la qualité des produits

* Encourager le développement vers I’utilisation des servomoteurs

Enfin nous souhaiterons que les promotions futures puissent trouver dans notre travail les

bases et la méthodologie pour I’automatisation d’un systéme industriel.
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Annexe

MEC-CASA

MEC-CASA est une société de robotique a
CHLEF, ALGERIA.

MEC-CASA c’est le distributeur exclusif
pour Mitsubishi Electric en Algérie et aussi
le distributeur exclusif pour MBconnect
(une societé allemande qui produit des
modules de connexion a distance). Une
méthode efficace pour diagnostiquer les
machines et réparer les pannes a travers
plusieurs méthodes: une connexion
modem téléphonique, GPRS ou internet.
Ceci est facilité par la simplicité de la

configuration du systéeme.

MEC-CASA est une nouvelle entreprise
familiale. Sa méthodologie consiste a offrir

un service de qualité a ses clients.

Le fondateur est Mr. Abdelkader
NAAMANE, un

spécialisé en automatisme ayant quinze ans

ingénieur  algérien

d’expérience en Angleterre. Il a obtenu son
diplbme de maitrise (MSc) dans les
systemes de contrdle et de la métrologie a
I'université de Huddersfield. Apres avoir
travaillé pendant plus de dix ans en tant
qu’ingénieur d’automatisme en Angleterre,
il a décidé de revenir dans son pays natal
pour apporter ses connaissances au profit

de son pays.

Abdelkader NAAMANE

General Manager

MEC-CASA Complete Solution
Sole Distributor for Mitsubishi Electric

Automation products in Algeria

MEC-CASA Complete Solution
Cité el Gazel N° 01

W CHLEF

Tel/Fax : 00213 027798069

Mobile : 00213 0560064803

Email : aknaamane@ mec-casa.com

Web site : www.mec-casa.com

Qualité, Service, Fiabilité
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