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Introduction générale

Introduction générale

Dans le monde industriel ou la compétitivité est un facteur essentiel pour la survie de
I’entreprise, 1’automatisation est une nécessité permettant I’augmentation de la productivité
tout en minimisant les pertes.

L’automate programmable industriel (API) représente 1'une des solutions les plus
favorables pour la résolution des nombreux problémes liés a la commande, et notamment la
flexibilité des activités.

La problématique qui nous a été proposée au sein de 1’entreprise General Emballage
est de réaliser I’automatisation et la supervision de la réception Flexo (dispositif raccordé a la
machine MASTERFLEX-L) avec un API a la place des cartes électroniques installées sur la
machine par le constructeur. L’automatisation de cette installation devrait faciliter les taches
des opérateurs intervenants sur la machine.

Notre mémoire est composé des chapitres suivants :

v Le premier chapitre sera consacré a la description du processus et a I’identification des
équipements tout en s’intéressant plus particulicrement a la réception Flexo afin de
formuler la problématique.

v' Le deuxiéme chapitre consistera a réaliser les Grafcets liés au fonctionnement de la
réception Flexo.

v Le programme de commande de la réception Flexo fera I’objet du troisiéme chapitre. Le
programme sera élaboré avec le logiciel Step7 V5.6.

v" Le dernier chapitre de ce mémoire traitera la partie supervision de ce systéme a 1’aide du
logiciel WinCC flexible 2008.

On finalise notre manuscrit par une conclusion générale.
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Chapitre I : Description du processus et identification des équipements

I.1. Introduction

Le marché actuel réclame de plus en plus d’informations et d’illustrations en couleurs
sur les emballages. Pour répondre aux exigences de ses clients, General Emballage a opté
pour I’impression flexographique de la machine MASTERFLEX-L.

Dans ce chapitre, nous décrivons le processus de la machine MASTERFLEX-L et ses

différents ¢léments tout en s’intéressant particulierement a la réception Flexo.

I.2. MASTERFLEX-L

MASTERFLEX-L est une machine d’une haute technologie concue par I’entreprise
BOBST. Cette machine est dotée de six imprimantes, elle peut tourner jusqu’a 8000 feuilles/h
et elle produit aussi du papier couché (vernis).

Durant le process, le controleur de qualité prend un échantillon a chaque 200 passages
pour effectuer 1’auto controle (ce dispositif se trouve a la sortie de I’imprimeuse en dessous de
la table de transport). La plaque imprimée est réceptionnée au niveau du tapis de transport de
la réception Flexo et elle est évacuée par un convoyeur pour étre ensuite découpée [1,2].

La figure 1.1 représente une vue de la machine MASTERFLEX-L.

Figure 1.1: Vue de la MASTERFLEX-L
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I.2.1. Spécifications de la MASTERFLEX-L
Tableau 1.1 : Spécifications de la MASTERFLEX-L [1]

MASTERFLEX-L 170 210

min. 600 x 520 mm min. 600 x 520 mm
max. 1700 x 1300 mm max. 2100 x 1300 mm

Format des feuilles

Format d'impression max. 1700 x 1270 mm max. 2100 x 1270 mm
Cadence horaire (feuilles/heure off-line) max. 10000
Epaisseur du carton ondulé min. 3,75 mim
max. 9 mm
Epaisseur du carton compact dées 0,75 mm
Epaisseur des clichés d'impression* 3-8 mm*
Nombre de groupes imprimeurs max. 8
Diametre d'impression 440 mm
Diametre du cylindre tramé 216 mm

1.2.2. Composants de la MASTERFLEX-L

La MASTERFLEX-L est composée des ¢léments suivants [1] :

+ Introducteur : Il permet ’approvisionnement en feuilles (plaques de carton) la ligne
d’impression.

+ Groupe imprimeur : Elle réalise I’impression des plaques avec des clichés « forme
d’impression ».

+ Armoire électrique de la machine : Elle permet d’alimenter la machine.

+ Réception : Elle permet la réception des plaques imprimées et leurs évacuations a 1’aide
de la grille non-stop et de ’ascenseur.

* Armoire électrique de la réception : Elle permet I’alimentation de la réception.

1.2.3. Principe général du fonctionnement de la machine

Au début, la machine est en état de repos, c’est-a-dire qu’elle ne contient pas d’image
a imprimer. Puis, a partir de la commande recue, le conducteur insert les données nécessaires,
afin que chaque partie de la machine soit réglée selon le type du carton a utiliser (ondulé ou
bien compact), les couleurs et les dimensions désirées. Ensuite, le conducteur introduit les
clichés « forme d’impression » spécifiques a la commande du client. Apres ’appui sur le

bouton de démarrage, les plaques de carton sont introduites automatiquement grace a

3
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I’introducteur (le processus s’appelle dynaload). Les plaques seront ensuite introduites
directement dans le groupe imprimeur pour passer a travers les six imprimantes de la machine
ou elle sera teintée successivement, jusqu’a I’arrivée a la derniére imprimante qu’est réservée
exclusivement pour le vernis ou elle sera teintée d’une couche fine de vernis UV (Ultra-
Violet) et séchée rapidement par polymérisation. Enfin, les plaques se déposent sur la
réception Flexo (un dispositif permettant la réception et 1’évacuation des plaques en carton

ondulé teinté) et sont évacuées au moyen d’un convoyeur pour enfin étre découpées [1].

I.3. Compartiments de la MASTERFLEX-L

La figure 1.2 montre les différents compartiments de la machine.

i .

. 0 ; - ; - e o | |
= |y I -l

Off-line

|

> &—>

A
v
A

Réception Groupe imprimeur Introducteur

Figure 1.2 : Compartiments de la machine MASTERFLEX-L [1]

1.3.1. Introducteur

Les plaques de carton sont posées sur I’ascenseur de I’introducteur et ajustées par des
rangeurs latéraux et des rangeurs arrieres. L’introduction de la plaque se fait
automatiquement, ce systeme d’alimentation assure la lecture de 1’épaisseur totale des clichés
d’impression (base polyester, adhésif et clichés ou mousse compressible) et garantit une
grande précision lors de I’impression.

Le fait d’imprimer avec des anilox (ce sont des rouleaux qui tournent dans un réservoir
ou dans une chambre d'encre et ils recueillent et transférent de I'encre d'impression sur des
rouleaux d'impressions) des volumes de plus en plus faibles implique que la surface du carton

doit étre parfaitement propre et exemptée de poussiere. C’est pour cette raison que le
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constructeur a installé au début de la ligne d’impression Flexo (a I’introducteur, juste avant le

premier groupe imprimeur) un nettoyeur de feuilles [1].

1.3.2. Groupe imprimeur
Afin d’obtenir une impression de qualité et d’en garantir la répétitivité, le groupe
imprimeur de la machine MASTERFLEX-L a adopté le procédé d’impression rotatif
utilisable sur de nombreux supports (flexographie), ce dernier nécessite 1’utilisation des
clichés (une forme d’impression).
Ce groupe imprimeur est équipé d’un systeme d’encrage par chambre a racles
composé¢ des éléments suivants :
4+ Cylindre de contre-pression : assure le transfert de ’encre entre le cliché et le support
d’impression, représenté par le chiffre 1 de la figure 1.3.
4+ Cylindre porte-clichés : comme son nom I’indique, supporte la forme d’impression,
représenté par le chiffre 2 de la figure 1.3.
4+ Cylindre tramé (anilox): transfére ’encre en quantité controlée du systéme d’encrage au
cliché, représenté par le chiffre 3 de la figure 1.3.
4+ Chambre a racles : assure le remplissage des alvéoles du cylindre tramé. Elle est
représentée par le chiffre 4 de la figure 1.3.
4+ Pompe : assure I’acheminement de I’encre du bidon & la chambre a racles, représentée par
le chiffre 5 de la figure 1.3.
4+ Sécheur : assure I’évaporation rapide du solvant ou la polymérisation du vernis. Il est de
type a air chaud ou UV selon le type d’encre utilis€¢. Dans notre cas, il est de type UV. Le

sécheur est représenté par le chiffre 6 de la figure 1.3 [1].

Figure 1.3 : Eléments d’un systéme d’encrage par chambre a racles [1]
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Lorsque le cylindre anilox tourne, ses alvéoles entrent en contact avec le systeme de
racles et prélévent I'encre, et tout ’excédent est éliminé par la racle d'essuyage. Durant sa
rotation, la surface du cylindre anilox est appliquée contre les parties en relief des clichés
montés sur le cylindre porte-clichés, ce qui assure le transfert de I'encre. La rotation du cliché
permet ensuite le report de 1'image sur le support [1].

La chambre a racles est composée de quatre parties principales :

v' La lame négative qui assure la qualité de raclage et la propreté d’impression. Elle est
appelée négative si la direction de la lame se trouve a contresens avec le sens de rotation
de I’anilox. Elle est représentée par le chiffre 1 de la figure 1.4.

v' La lame positive qui assure uniquement 1’étanchéité de la chambre a racles. Elle est
appelée positive si la direction de la lame se trouve dans la méme direction que le sens de
rotation de I’anilox et elle représentée par le chiffre 2 de la figure 1.4.

v' Les joints, représentés par le chiffre 3 de la figure 1.4.

v’ La chambre, représentée par le chiffre 4 de la figure 1.4.

Figure 1.4 : Eléments de la chambre a racles [1]

1.3.3. Réception Flexo

L’évacuation des feuilles imprimées se fait a 1’aide de la réception Flexo de la
machine MASTERFLEX-L. Cette derniere réceptionne les plaques grace au tapis de transport
et les fait évacuer automatiquement. Elle est composée de huit moteurs, de plusieurs fins de
course, photocellules et un variateur de vitesse. Elle permet grace a I’interaction de
I’ensemble de ses pré-actionneurs et actionneurs d’évacuer la pile dans les meilleures
conditions pour permettre par la suite le découpage et la décoration de cette derniére.Voici

une image représentative de la réception Flexo.
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Figure L.5 : Réception Flexo

La figure 1.6 représente les différents éléments de la réception Flexo.
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Figure 1.6 : Eléments de la réception Flexo [3]

1.4. Partie électrique de la MASTERFLEX-L

L’alimentation de l'armoire électrique de la MASTERFLEX-L se fait a partir du
tableau général basse tension (TGBT).

La figure 1.7 représente le schéma du circuit de puissance du plateau porte pile et du

mouvement vertical du tapis non-stop.
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Figure 1.7 : Schéma du circuit de puissance du plateau porte pile et du mouvement vertical du tapis
non-stop [4]

Ce schéma montre le double sens de rotation des deux moteurs N21-M (plateau porte

pile) et N31-M (grille non-stop).
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Description du processus et identification des équipements

Les schémas du circuit de puissance du déplacement des joues latérales, la butée frontale et

les roues d’appui longitudinal sont représentés sur la figure 1.8.
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Figure 1.8 : Schémas du circuit de puissance du déplacement des joues latérales, la butée

frontale et les roues d’appui longitudinal [4]
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La figure 1.9 illustre le schéma du circuit de puissance du mouvement horizontal du tapis

non-stop, et les rouleaux d’évacuation d’une pile compléte.
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Figure 1.9 : Schémas du circuit de puissance du mouvement horizontal du tapis non-stop et les

rouleaux d’évacuation d’une pile compléte [4]
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L.5. Principaux éléments de la réception
L.5.1. Actionneurs

La machine MASTERFLEX-L est équipée de plusieurs actionneurs ¢lectriques et
pneumatiques.

Les actionneurs électriques sont des moteurs asynchrones de faibles et moyennes
puissances qui consistent a déplacer les roues d’appui, les joues latérales, la butée frontale, la
grille non-stop et I’ascenseur [5].

Pour les actionneurs pneumatiques, ils sont des vérins pneumatiques double effet. Ces
derniers servent a repositionner la pile afin de faciliter I’empilement des feuilles, comme ils

sont aussi utilisés par les roues d’appui pour améliorer le transport [5].

1.5.2. Eléments de détection et fins de course
Les dispositifs de détection installés sur la MASTERFLEX-L sont des photocellules dont
les propriétés électriques (tension, résistance, ...etc.) varient en fonction de l'intensité du

rayonnement lumineux capté.

Ces cellules sont utilisées comme capteur tout ou rien (TOR) pour détecter le passage des
feuilles en carton devant un faisceau de lumicre, elles sont aussi utilisées pour la protection de

la machine contre d’éventuel bourrage.

Les fins de course, appelés aussi détecteurs mécaniques de position, sont surtout
employées dans les systémes automatisés pour assurer la détection des positions. Dans notre
cas, ces détecteurs sont utilisés pour indiquer les fins de course des moteurs des roues d’appui,

les joues latérales, la butée frontale, la grille non-stop et de I’ascenseur.

1.5.3. Cartes électroniques

La MASTERFLEX-L est pilotée par un systeme de cartes électroniques verrouillées de
marque Baumuler. Ces circuits imprimés a base des microprocesseurs et de microcontroleurs,
assure le maintien et la liaison ¢€lectrique des composants électroniques entre eux [6].

La figure 1.10 est une photo réelle des cartes électroniques présente dans la réception

Flexo.
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Figure 1.10 : Cartes électroniques (Baumuler)

1.6. Problématique

La réception Flexo de General Emballage fait partie des nombreuses machines de Bobst a
étre dotée d’un systeme de pilotage par cartes électroniques verrouillées.

Malheureusement, en cas de panne sur [’une des cartes, ’entreprise doit faire appel au
fabriquant pour une réparation ou un remplacant de 1’ancienne carte et afin d’éviter
d’éventuelles longues procédures et d’avoir un gain en temps et en colt, il nous a été
demandé de proposer un programme de commande a I’aide d’un automate programmable

industriel.

I.7. Conclusion

Dans ce chapitre nous avons fait une étude technologique de la machine
MASTERFLEX-L et nous avons présenté son principe de fonctionnement afin de mieux

comprendre le systeme et faciliter I’élaboration et la mise en ceuvre de la solution.
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Chapitre 11 : Modélisation de la réception Flexo

I1.1. Introduction
Dans ce chapitre, nous modéliserons le fonctionnement de la réception Flexo par un
outil de modélisation trés simplifi¢ qui est le Grafcet (Graphe Fonctionnel de Commande

Etape/Transition) [7].

I1.2. Cahier des charges

Actuellement la réception-Flexo de General emballage est commandée par des cartes
¢lectroniques verrouillées. La solution que nous proposons est de I’automatiser par un API
(Automate Programmable Industriel) afin de faciliter la maintenance et les interventions des

ingénieurs de maintenance sans solliciter I’entreprise réalisatrice de la machine.

I1.2.1. Principe de fonctionnement
La vérification des conditions initiales est primordiale avant la mise en marche de la
machine. D’abord, il faut s’assurer que la protection du tapis de transport (N132) soit fermée
pour garantir le taquage latéral et frontal et que la grille non-stop et le plateau porte pile
(’ascenseur) soient en position haute (c’est-a-dire leurs fins de course (N67) et (N106)
respectivement).
La Réception-Flexo ne fonctionne pas seul, sa mise en marche s’effectue simultanément
avec I’imprimeuse pour cela il suffit de :
v" Enclencher 'interrupteur principal (N1Q) : les témoins N3(voyant d'armoire électrique
sous tension) et N162 (barriere lumineuse a la sortie de la réception Flexo) s’allument.
v' Sélectionner le mode de marche de la machine soit en :
1. Réglage :
e ]l faut s’assurer que la machine est a I’arrét normal N8.
e Les voyants N162 et N3 restent allumés.
e Le voyant d’arrét normal O14 s’allume.
2. Automatique sans palette :
o Effectuer la préparation de I’'imprimeuse. D’abord, il faut déverrouiller le bouton
d’arrét normal et réarmer la machine avec le bouton N112 ou bien N158, (N3
reste toujours allumé et le voyant lumineux : imprimeuse préte s’allume O22).
e Sélectionner le mode de marche du plateau porte-pile et de 1’introducteur de
palettes a l’aide du sélecteur N140 en le positionnant a la position 1

(Automatique sans palette s’allume) [8,9].
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I1.2.1.1. Réglage

La phase de réglage est la premicre étape que 1’opérateur doit effectuer avant la mise en

marche de la machine, cette étape est nécessaire pour la vérification du sens de marche des

différents moteurs, et le réglage parfait de la position des roues d’appui, les joues latérales et la

butée frontale. Pour ce faire il suffit d’étre en mode réglage.

Pour toute action de réglage la machine devrait étre a I’arrét (cette action se fait au

moyen d’un interrupteur d’arrét normal (N8). Par la suite, le conducteur peut procéder a la

vérification des éléments suivants :

+ Le chariot des roues d’appui : le déplacement longitudinal du chariot des roues d’appui se

v

fait a I’aide d’un sélecteur (N240).

Si on positionne ce dernier selon le sens horaire (c’est-a-dire déplacer vers le maximum
N240D), le moteur N241 M des roues d’appui s’enclenche vert I’avant(N241 M+) jusqu’a
atteindre son fin de course max (N245) puis il s’arréte (Figure I1.1-a).

Par-contre, si on le met dans le sens opposé (c’est-a-dire déplacer vers le minimum N240G)
le moteur N241 M s’enclenche vers ’arriere (N241 M-) jusqu’a I’arrivée a son fin de

course min (N244) puis il s’arréte (Figure 11.1-b) [8,9].

(a) (b)
Figure I1.1 : Déplacement longitudinal du chariot des roues d’appui [8]

Les roues d’appui :la montée (sens antihoraire) et la descente (sens horaire) des roues
d’appui s’effectuent au moyen du sélecteur (N102) et a I’aide du vérin double effet V3 (V3+
pour la montée et V3- pour la descente).

La butée frontale : le déplacement longitudinal de la butée frontale ou communément
appelée « rangeurs avant », est possible grace au sélecteur (N230).

La position gauche de ce dernier (N230G), permet la diminution de la distance jusqu’a son
fin de course min (N234) grace au déplacement du moteur N231 M dans le sens négative
(N231_M-), voir figure 11.2-a.

Si on souhaite augmenter la distance entre ces rangeurs (Figure II.2-b), on doit alors

positionner le sélecteur N230 vers la droite (N230D) ce qui provoquera le démarrage du
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moteur N231 M vers le sens positif (N231 M+) jusqu’a son fin de course max (N235) puis

il s’arréte.

Figure I1.2: Réglage de la distance de la butée frontale [8]

4+ Les joues latérales : avant d’effectuer n’importe quel réglage concernant les rangeurs
latéraux (ou bien les joues), il faut d’abord s’assurer qu’il n’y a pas de carton et que la grille
non-stop soit retirée. Pour ce faire, il suffit de faire descendre la grille non-stop grace au
moteur N31 M en appuyant sur le bouton (N44) et ensuite appuyer sur le bouton N60 pour
retirer la grille grace au moteur N41 M. L’écartement des rangeurs latéraux (Figure 11.3)
dépond de la largeur de la feuille, II est possible de le régler au moyen du sélecteur (N220).

v On positionne le sélecteur N220 vers la gauche(N220G), le moteur N221 M s’enclenche
vers I’avant(N221 M+) jusqu’a atteindre le fin de course max N225, ce qui permet
I’augmentation de la distance entre les joues latérales (Figure I1.3-a).

v" Par contre, si on le met a la position droite(N220D), le moteur N221 M démarre en sens
inverse(N221 M-), jusqu’a atteindre le fin de course min N224, ce qui permet la diminution

de la distance entre les rangeurs latéraux (Figure I1.3-b).

)]
Figure I1.3 : Réglage de la distance des joues latérales [8]

Maintenant apres avoir effectué toutes les vérifications, le conducteur doit maintenant

régler toutes les informations concernant la commande a effectuer :
v' La vitesse de transport des feuilles (“feuille a feuille” : si la vitesse de la réception et la
méme que celle de ’imprimeuse ou ’en nappe” : si elle tourne moins vite que I’imprimeuse)

a I’aide du potentiometre N10.
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R

En nappe feuille a feuille

Figure I1.4 : Transport des feuilles [8]

La force du chariot des roues d’appui sur les feuilles au moyen d’un levier appelé L101.
La force des roues d’appui a I’aide du réducteur de pression (N103).

La hauteur de la pile désirée grace a une régle graduée.

<N S X

Le niveau bas du non-stop grace au sélecteur "compact-ondulé" N83. Pos1 (fin de course
N82) : course de 150 mm pour carton bas compact, Pos2 (fin de course N81) : course de
350 mm pour carton bas ondulé A, B, C.

Enfin, il faut déverrouiller I’interrupteur d’arrét normal (N8) pressé et réarmer la

machine (N112) ou bien (N158) [8,9].

I1.2.1.2. Automatique sans palette
Dés que la sélection du mode de marche est faite, il suffira de :

» Donner une impulsion sur le bouton poussoir départ de cycle (N77). Ensuite on
positionne le sélecteur du tapis de transport des feuilles (N171) sur la position 1. Ce qui
enclenchera le moteur (N185 M) du tapis de transport des feuilles et provoquera le
retentissement du Klaxon (K)pendant une durée de 3s (c’est pendant cette durée que la
détection de bourrage se fait).

Apres que la vérification soit faite, le systeme se met en marche et il entraine le démarrage des :

1. Taqueurs.
2. Du compteur.
3. De la grille non-stop et 1’ascenseur.

» Enfin, on choisit le mode de marche qu’on voudra avoir, en mettant sur le bouton
poussoir N88 pour le mode de marche par a-coups, ou bien sur le bouton poussoir N92
pour le mode de marche continu).

a. Taqueurs

On doit positionner le sélecteur N168 sur la pos1 ce qui mettra les deux vérins doubles effet
(V1 et V2) des taqueurs latéraux et arri€res en service (avec une fréquence de taquage d’environ
2s chacune, c’est a dire ((V1+, V2+) pour la sortie et (V1-, V2-) pour la rentrée) jusqu’a la
détection d’une pile complete (détecteur N101) ou bien lors de la ressortie de la grille lors de

I’évacuation d’une pile incompléte (X63) ou bien d’un paquet incomplet (X87).
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b. Compteur
Le comptage se fait a I’aide du compteur C1 (il se trouve sur la roue d’appui principale) des
la détection des feuilles a I’aide de la photocellule (Fc). Une fois le nombre de la commande

recu atteint le compteur se remet a zéro.

¢. Grille non-stop et ’ascenseur

1. De¢s I’arrivée du carton sur le tapis de transport, aprés son passage dans I’imprimeuse le
chariot des roues d’appui, et les roues d’appui exercent une certaine pression afin de lui
assurer la stabilité et un passage sans bourrage. La détection de bourrage se fait a la sortie
du convoyeur avec le détecteur (N202). En cas de bourrage, ce détecteur arréte les roues
d’appui, et la cellule (N18) (Elle se trouve a ’intérieur de la réception) s’obscurcie et
empéche ainsi la remonté automatique du plateau de I’ascenseur, la lampe de bourrage (024)
s’allume. Dans ce cas, un arrét est nécessaire (N8) pour libérer la cellule (N18) sinon le
systéme poursuit son parcours.

2. Une fois la vérification est terminée, la grille non-stop réceptionne le carton jusqu’a
I’obscurcissement de la cellule (N38) (située derriere le taquage arriere). Une fois obscurcie
elle entamera sa descente grice au moteur N31 M (N31 M-) par impulsion (avec une
temporisation d’une durée de 1.5s) jusqu'a la position basse (N82 : fin de course bas de la
grille non-stop pour carton « bas compact », N81 : fin de course bas de la grille non-stop
pour carton « bas ondulé A, B et C »).

3. Sila cellule N38 ne s’est pas activée, c’est-a-dire le paquet est incomplet 1’opérateur doit

procéder a son évacuation en positionnant le sélecteur N115 vers la position 2 (voir le titre
: 11.2.1.2.d. Evacuation d’un paquet ou bien d’une pile incompléte).

4. A I’instant ou le faisceau de la cellule (N39) E/R (protection du tapis transversal pour éviter
la collusion avec le plateau de 1’ascenseur) se coupe la grille non-stop se retire grace au
moteur N41 M (N41 M-) jusqu’a atteindre son fin de course (N65) en position basse
rentrée, et laisse tombée le paquet en carton sur le plateau de 1’ascenseur.

5. Au moment ou la cellule (N191) sera obscurcie par le plateau de 1’ascenseur, elle fera
remonter la grille a sa position haute jusqu’a atteindre son fin de course (N86) (grille non-
stop en haut rentrée) par le moteur N31 M (N31_M+).

6. Pendant tout ce temps 1’ascenseur continu de recevoir le carton et entame sa descente a
moyenne vitesse grace au moteur N21 M (N21 M-MV) (pendant une temporisation de 1.5s)
a I’aide de la cellule descente de pile (N38).

7. Sile détecteur N101 (détecteur de pile complete) est activé (c’est-a-dire la pile est compléte)
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le plateau descend a grande vitesse (N21_M-GV) (a I’aide de la temporisation T4=1,5s)
pour permettre a la grille non-stop de ressortir de nouveau (N41_M-+), puis en petite vitesse
(N21_M-PV).

8. A larrivée de ’ascenseur au fin de course bas N102, le moteur N51 M s’enclenche et fait
tourner les courroies de transport du plateau porte pile pendant une durée de 1.2s pour
évacuer la pile compléte.

9. Sila cellule N38 ne s’est pas activée et le détecteur N101 ne s’est pas obscurcie (c’est-a-dire
la pile est incompléte) I’opérateur doit procéder a son évacuation en positionnant le sélecteur
N115 vers la position 2 (voir le titre : 11.2.1.2.d. Evacuation d’un paquet ou bien d’une
pile incomplete)

10. Aprés I’évacuation de la pile compléte, le plateau porte pile remonte par I’actionnement du

moteur N21_M (N21_M-+) jusqu’a atteindre son fin de course haut N106 [8,9].

d. Evacuation d’un paquet ou bien d’une pile incompléte
A la fin de la production, il se peut qu’on ait soit un paquet incomplet ou bien une pile
incompléte, pour son évacuation il faut :
= D’abord, positionner le sélecteur N115 d’évacuation d’un paquet ou bien d’une pile
incompléte vers la position 2, ensuite :

v' Premier cas (Paquet incomplet) (Figure IL.5) :

1. La grille entame sa descente (N31_M-) jusqu’a atteindre sa position basse (fins de course
bas N81 ou bien N§2).

2. Une fois I’'un des fins de course bas (N81 ou N82) atteints et le faisceau de la cellule de
protection N39 coupée, la grille non-stop rentre a I’aide du moteur N41-M (N41_M-) jusqu’a
atteindre son fin de course bas rentrée N65.

3. A I’enclenchement de la cellule de protection (N191) du tapis, et une fois que I’opérateur a
positionné le sélecteur N75 vers la droite (N75D), la grille remonte (N31_M+) a sa position
de départ (fin de course haut rentrer N86) et le plateau porte pile descente a petite vitesse
(N21_M-PV) jusqu’a son fin de course bas (N102). Ce qui enclenchera directement la sortie
de la grille a I’aide du moteur N41_M (N41_M+).

v' Deuxiéme cas (Pile incompléte) (Figure I1.6) :

1. Premierement, il faut mettre le sélecteur N75 vers la droite(N75D), ce qui provoquera la
descente du plateau porte pile a petite vitesse a 1’aide du moteur N21_M (N21_M-PV)
jusqu’a sa position basse N102 et la sortie de la grille (moteur N41 M) jusqu’a son fin de

course N67.
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» Ensuite, il suffira de positionner le sélecteur N115 vers la position 1 pour 1’évacuation
d’une pile incompléte par le moteur N51 M pendant une durée de 1.2s.

=  Enfin, une fois le temps de 1.2s est écoulé il faut repositionner le sélecteur N75 vers la
gauche (N75G) et le plateau remonte de nouveau (N21 M+) jusqu’a son fin de course

haut (N106). [8,9].

Figure I1.5: Evacuation d’un paquet incomplet  Figure I1.6: Evacuation d’une pile incompléte

[8] [8]

Pendant I’évacuation du paquet incomplet ou bien de la pile incompléte les voyant (Pal) et

(PI) respectivement reste allumé.

I1.2.2. Arrét d’urgence

En cas d’anomalie, il faut appuyer sur le bouton d’arrét d’urgence N7. Ce qui va
provoquer un arrét immeédiat de tous les organes de la ligne de production et I’allumage du
voyant (U). Une fois qu’on a remédié a la cause de 1’arrét d’urgence (dégagement manuel des
cartons, nettoyage, actions de maintenance...), il faut également s’assurer que toutes les
conditions initiales sont respectées avant de relancer la production, ensuite il suffira de
déverrouiller le bouton d’arrét d’urgence, et procéder a la remise en marche de la ligne de

production en appuyant sur réarme (N112 ou N158) [8,9].

I1.3. Elaboration des Grafcets de la réception Flexo
I1.3.1. Définition

Le grafcet (Graphe Fonctionnel de Commande Etape/Transition) est un langage fonctionnel
graphique destiné a décrire les différents comportements d un automatisme séquentiel. Cet outil

apporte une aide considérable lors de I’exploitation de la machine pour les dépannages et les
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modifications. Ce langage universel est utilisé par la plupart des API (Automate Programmable
Industriel) existant sur le marché [7]. Il comprend :

Etape initiale

+ Des étapes associées a des actions. . -
Liaisons orientees —\—|

% Des transitions associées a des réceptivités. N ‘ 0 ‘ .
Action

+ Des liaisons orientées reliant étapes et Flache \;—Xﬁ a
transitions. Ermpei.
1= 1
Transition . -+ L1

T

Nl L12

Figure I1.7 : Structure d’un Grafcet [7]

I1.3.2. Grafcet principal

— N132.N67.N1Q._N106

, || N3|N162
/N
+— Reg N8 ~|— (N112+N158). N8
3 [ N162|O14|N3 + 022 N3
4 w13 —+ NI140 1

022 N3

(*)

4+ XT72X41X53N140_0

Figure I1.8: Grafcet principal
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I1.3.3. Grafcet de réglage

1
10
+ x3 szlr,: N24DGIN1G2[I) 1\'102('3 :«:230P }:zzole
4y N241 MH| N241_M-| V34 V3-| N231_M+| N231_M-
/N T (N245+N244). X26. (N235+N234)
12

NS. (N1124N158). (N81+N82)

+ x3

Figure I1.9 : Grafcet de réglage 1

— 1
20
—4 XI1.N106. N4
0 | N3 -
1T (MNB1+INSZ). MNel
5 | N41 M-
4 wes N220G ~ N220D
1 1
/N ] N221 M |N221 M-
== (MN223+DIN224). W191. N44
0y | N31 M
T NG Nao
NI B S Y
-T- N&J
26
4 xu
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Figure I1.10 : Grafcet de réglage 2

1
I1.3.4. Grafcet de coordination de la production

]
27
I x5 N77
N171_1
|
e || N185 M| K [ T1=3s
—+ TIX283s
N171_1
N L
»0 U P|NI8s M | T CO
00 - 300 400 H - X41.X53. X72.N92. X5
T X41.X53. X72. N88 +X5

Figure I1.11: Grafcet de coordination de la production

I1.3.4. 1. Grafcets des taqueurs et du compteur

[ 1
50
0 | Cl=0
<+ 3300.N168 1
—— X400.Fc
s L Vi#| Vo [T7=2 -
) Cl<lo -4 71 A CI=Cl+] /\
T TG + TBX52s
3 CI=10
o | vie| vo+ |Ts=2s
7
T N101+X87+X63
—+ X400
53
<+ X300
Figure I1.12 : Grafcet des taqueurs Figure I1.13 : Grafcet du compteur C1
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I1.3.4. 2. Grafcet de la grille non-stop et de I’ascenseur

30
— e ] T3
-+ x200.1N202. N18 H200. N202. N18
31 L] 024
-4 NE WNIL32
32 L1 024 014
4’ NE. (N112+N158). WN132. NI18
33
q— M38
34 L1 N31 M-] T2=15s
T T2X34/1.5s
35
T N3BENL115 2 4 (NEI+MNE2). N3O
7oo ||| Par 36 |1 N41 M-
<80 + Ne6s.N191
37 b N31 M+
Etape 41
T NBo
38
=T N38
39 W21 M-MW T3=1_5s
Fy
T T3/339/1.5s
40
NV

24



Chapitre 11 : Modélisation de la réception Flexo

—_— _I_ N101
T NIOL.N38.NI115 2
so00 L) PI I I
600 4 N21 M-GV| T4=1.5s 603 | | IN41 N+
=+ X606 .
T T4X600/1.5s - N7
601 N21 M-PV 604
-+ WN102
602
- 1
501 L1 W51 M| T5=1.2s
+ T5/X501/1.2s
502 b4 W21 M+
== 106

41

d—/mon

Etape 30

Figure I1.14 : Grafcet de la grille non-stop et de I’ascenseur
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I1.3.4. 3. Grafcet d’évacuation d’un paquet incomplet et d’une pile incompléte

|

80

T X700

g = N31 M-

T (N81+N82).N39

o | N4l_M-

—— N65.N191.N75D
g3 N31_M+ gs | N21_M-PV

/\ —— N86 —1— N102

84 86

1 1

g7 | N4l _M+

=T N67.Nl15 1

s N51 M| T9=1.2s

——  T9/X88/1.25.N75G

59 || N21_M+

—— NI06

Figure I1.15: Grafcet d’évacuation d’un paquet incomplet
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Chapitre 11 :

60

X500, N75D

N4l M+

N21 M-PV T =

—— NI102

—4— N5 1

N51 M | T5=1.2s

T5/X65/1 25 N753G

N21 M+

—T— N108

Figure I1.16 : Grafcet d’évacuation d’une pile incompléte

I1.3.5. Grafcet d’arrét d’urgence

1

100

FG1ED [Fe10:10) | Fero:can |Fe2rcen|Fesoeso [Faro:mmo) [Faiocsn | Fesxen | Fresocso

101 1

L N7, (N112+N158)

Figure I1.17: Grafcet d’arrét d’urgence
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I1.4. Table de nomenclature
I1.4.1. Réceptivités

Tableau II.1 : Réceptivités des Grafcets

Variables Signification

N132 Fin de course de protection du tapis de transport

N67 Fin de course en haut de sortie de la grille non-stop

N1Q Interrupteur principal

N106 Fin de course haut du plateau porte pile

REG Interrupteur de réglage

N8 Interrupteur d'arrét normal

N112/N158 | Boutons de réarmement (reset) machine préte

N140 Sélecteur du mode de marche du plateau porte pile (automatique sans
palette) :
-Posl : active / Pos 0 : a ’arrét.

N240 Sélecteur du déplacement longitudinal du chariot des roues d'appui (D : pos
droite/ G : pos gauche)

N102 Sélecteur du déplacement du vérin V3 de roue d'appui principal (D : le vérin
sort V3+, /G : le vérin rentre V3-)

N230 Sélecteur du déplacement longitudinal de la butée frontale (D : pos droite/ G :
pos gauche)

N245 Fin de course maximum du chariot des roues d'appui

N244 Fin de course minimum du chariot des roues d'appui

N235 Fin de course maximum de la butée frontale

N234 Fin de course minimum de la butée frontale

N81 Fin de course bas sortie de la grille non-stop (carton bas endurée A,B,C)

N8&2 Fin de course bas sortie de la grille non-stop (carton bas compact)

N44 Bouton de la descente et la montée de la grille non-stop porte pile

N60 Bouton de sortie et de retrait du tapis non-stop

N65 Fin de course bas rentré de la grille non-stop

N220 Sélecteur des rangeurs latéraux (G : pos gauche / D : pos droite)

N225 Fin de course max des rangeur latéraux

N224 Fin de course min des rangeur latéraux

N191 Cellule de protection du tapis longitudinal (I'ascenseur)

N86 Fin de course haut rentré de la grille non-stop

N77 Bouton poussoir départ de cycle

N171 1 Sélecteur du tapis de transport des feuilles

N92 Bouton poussoir marche continu

N88 Bouton poussoir marche par a-coup

N168 1 Sélecteur du taquage arriere et latéral

N101 Détecteur de pile compleéte

Fc Photocellule

N202 Détecteur de bourrage
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N18 Cellule de bourrage

N38 Photocellule descente de pile

N39 Photocellule de protection du tapis transversal (la grille non-stop)

N102 Fin de course bas du plateau porte pile

N115 Sélecteur du plateau pour 1’évacuation d’une pile incompléte (pos2 : pour la
descente/ pos1 : pour I’évacuation).

N75 Sélecteur du plateau porte pile

N7 Bouton d'arrét d'urgence

I1.4.2. Actions

Tableau I1.2 : Actions des Grafcets

Variables Significations

N3 Voyant armoire ¢lectrique de la réception Flexo et de I’imprimeuse

N162 Voyant de la barriere lumineuse a la sortie de la réception Flexo

Ol4 Voyant d'arrét normal

022 Voyant de l'imprimeuse préte

N241 M Moteur du chariot roues d'appui (+ : vers 'avant, - : vers l'arri¢re)

V3 Vérin de la roue d'appui principal (V3+ : sortie, V3- : entrée)

N231 M Moteur de la butée frontale (+ : vers le maximum, - : vers le minimum)

N31 M Moteur de la grille non-stop (- : descente, + : montée)

N41 M Moteur de la grille non-stop (- : rentrée, + sortie)

N221 M Moteur des rangeurs latéraux (+ : vers le maximum, - : vers le minimum

N185 M Moteur du tapis de transport des feuilles

K Klaxon

P Voyant de la grille non-stop et de 1’ascenseur

T Voyant des tageurs

CO Voyant du compteur

Vi Vérin V1 double effet bistable (V1+ : sortie, V1- : entrée)

V2 Vérin V2 double effet bistable (V2+ : sortie, V2- : rentrée)

024 Voyant de bourrage

N21 M- Moteur de descente de 'ascenseur (PV : petite vitesse, MV : moyenne
vitesse, GV : grande vitesse)

N21_M+ Moteur de montée de 1'ascenseur

PI Voyant pile incompléte

N51 M Moteur d'évacuation de la pile en carton

U Voyant d’arrét d’urgence

I1.5. Conclusion

Dans ce chapitre nous avons modélisé le fonctionnement exigé par le cahier des charges

de la réception Flexo par des Grafcets afin de développer un programme de commande et une

fenétre de supervision.
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Chapitre 111 : Programmation et simulation de la réception Flexo

II1.1. Introduction
Ce chapitre est consacré a I’exécution du programme ¢laboré sur Step7 V5.6 et a sa
simulation par 1’application PLCSIMI, ainsi que I'explication des différentes fonctions utilisées

dans le programme.

I11.2. API S7-300

Outre une alimentation en énergie, I’exploitation des machines, des équipements et des
processus, sa mise en ceuvre sur un site de production requiert généralement des appareils de
commande capable d’assurer le déclenchement, la commande, la surveillance et 1’arrét des
installations. L’automate programmable S7-300 est un automate modulaire qui se compose des
¢léments suivants [10] :

e CPU (computer process unit),

e Un module d’alimentation,

e Modules de signaux,

e Module de communication (CP),
e Modules de fonction FM,

e Modules de simulation (S7-300).

AREAREE RARERRE
COOCTITOMCTTIT| |

=
=
=
=
=
=B

¢ ¢ $ L Q8 E &4

] CPU M SM: SME SM: She  FME CP:

{optional) {optionali DO Al AD - Couting Point-to-Foint

- Pogitioning - PROFIBUS

- Oosed-loop - Industrial Ethernet
control

Figure I1L.1 : Automate programmable S7-300 [11]

II1.3. Programmation sous Step?7

II1.3.1. Présentation du logiciel Step7
Step7 est un logiciel qui permet la configuration des systémes d’automatisation, il
s’exécute sous un environnement Windows a partir d’une console de programmation ou d’un
PC. 1l existe plusieurs applications et versions de Step7 [12].
Ce logiciel offre plusieurs possibilités telle que :
= La création et la gestion des projets.
= La création des programmes.

= La gestion des mnémoniques.
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II1.3.2. Configuration du matériel
Apres l'identification générale des entrées /sorties on a utilisé au total :
+ 48 entrées logiques.
+ 37 sorties logiques.
# 68 mémentos.

La configuration du matériel se fait sur des modules qui peuvent contenir ce nombre

d'entrées et sorties. Par l'appuie sur l'icone g Matenel e fendtre de configuration apparait
pour choisir le matériel nécessaire pour notre projet. La figure III.2 représente la fenétre de

configuration du matériel.

% HW Config - [Station SIMATIC 300 (Configuration) -- projetfinetude5]
By Ststion Edition Insérer Systéme cible  Affichage  Outils  Fenétre 7

=R - = AL

=0} UR
1 PS 307 2A A
2 CPU315-2 DP(1)
X2 OF
3
4 DI3&DC24V
5 ] DI3ADC24v
[y PEA-DE AW AN TA B v

€

ﬂﬂ 0 UR

Emplacement Fodule Référence Firmware | Adresze MPI Adresze d'entrée Adresze de sortie
1 PS5 307 24 BES7 307-1BADD-0AAD

2 CPU315-2 DP[1] BES7¥ 315-2AH14-0AB0  |V3.0 3

By 05 T

3

4 [ DizzDC2ay BES7 321-1BL80-0440 0.3

5 [ DI32sDC24y BES7 5321-1BL80-0440 4.7

5 ] DOB4sDC24v/0.38. P EEST 322-1BPO0-04a0 288...295
7 FIPERE BES7 331-7KB01-04B0 304,307

8 1] DOR4=DC24v/0.38 P FEST 322-1BPO0-04A0 296...303
g

10

Figure IIL.2 : Configuration du matériel

> Rackl:
e Emplacement 1 : Aimantation externe PS 307 2A.
e Emplacement 2 : CPU 315-2 DP (1).
e Emplacement 4 : DI32xDC24V (0...3).
e Emplacement 5 : DI32xDC24V (4...7).
e Emplacement 6 : DO64xDC24V/0.3A, P (288...295).
e Emplacement 7 : AI2x12Bit (304...307).
e Emplacement 8 : DO64xDC24V/0.3A, P (296...303).
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Apres la configuration du matériel on doit compiler et charger le programme dans la

CPU. Comme le montre la figure II1.3.

ﬁ HW Config - [Station SIMATIC 300 (Configuration)
“ Station Edition Insérer Systéme cible Affic

D& P % & Tl
r LY

| TR (  Charger
Enre gistrer CPU315-2 DP(1) ™~
e —

et compilé J

Dl32DC24V
DI32DC 24V

NNEADNT3AVM 18 B

Figure I11.3 : Enregistrer, compiler et charger

Une fois la configuration est compilée et enregistrée, un dossier de programmation
apparait et nous donne la possibilité d'insérer les blocs de programmation tels que les blocs

OB, FC...etc. ainsi que 1'édition de la table des mnémoniques (figure 111.4).

.'—; SIMATIC Manager - projetfinetude | =] || =] ||ﬁ|
Fichier Edition Insertion Systéme cible Affichage Outils  Fenétre 7
0= 87 & o 2g |8y Te- i |:.'—"-J.||:unfihre > J
EP projetfinetude -- C:\Program Files (x86)\Siemens\StepT\s7proj\S77_11 [ |- B ||
El--% projetinetude . E
CHE Station SIMATIC 300 -
E|'" CPU315-2 DP“ - Sources Blocs bnémoniques
El-- Programme S7[1]
~{B] Sources
by Blocs
- Pupitre opérateur_T1
Pour cbtenir de 'aide, appuyez sur F1, PLCSIM.MPI

Figure II1.4 : Fenétre principale

La table des mnémoniques nous permet d’utiliser des désignations parlantes a la place
d'adresses absolues. En combinant l'usage de mnémoniques courts et des commentaires
explicites, nous répondons a la fois aux besoins d'une programmation concise et a une

programmation bien documentée.
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Mnémoniques

On peut créer la table des mnémoniques en cliquant sur 1’icone . La figure IIL.5
illustre parfaitement une capture de certains mnémoniques. L’ensemble de la table est donné

dans 1’annexe 1.

& Programme 57(1) (Mnémoniques) -- S77_11\Station SIMATIC 300\CPU315-2 DP(1) [ ]
Etat KMnémonique Opéran__/ | Type de do | Commentaire ~
1 N3 A 2880 BOOL
2 N182 A 2331 BOOL
5 014 A 2882 BOOL
4 022 A 2822 | BOOL
5 N241_WM+ A Zood BOOL
L] NZ241_M- A 2885 BOOL
T Wi A 2228 BOOL
3 W2+ A 2887 BOOL
9 N231_M+ A 2880 BOOL
10 N231_M- A 2881 BOOL
1 N21_N+ A 2892 BOOL
12 N31_M- A 2893 BOOL
13 N41_l- A 2894 |BOOL
14 N221_WM+ A 2895 BOOL
15 N221_M- A 2898 BOOL
16 N185_M A 2897 BOOL
17 K A 2900 |BOOL
18 0z4 A 2801 BOOL
10 21 Mo A an RNNI

Figure IILS: Capture de table des mnémoniques

Aprées la conception de la table des mnémoniques, on passe a la création des blocs et des

[£H Blo

. . locs . "
fonctions dans le dossier . Dans notre projet on a créé :

* Un bloc d’organisation (OB1).
= 11 fonctions (FC1, FC2, FC3, FC4, FCS5, FC6, FC7, FC8, FC9, FC10 et FC11).
* 4 blocs de données (DB1, DB2, DB3, DB4).

H SIMATIC Manager - projetfinetudes =N E=E =)

Fichier Edition Insertion Systémecible Affichage Outils  Fenétre 7

D 876 | & B2 | de |9 2|2 = & 5 | ® |[<Aconfie> % Ra BE M|
% projetfinetude5 -- C:\Program Files (x86)"\Siemens\StepT\s7proj\projetfi El@

% projetfinetudeh

=l Station SIMATIC 300
=@ cruzszorn)

N
N
0
N

FC1 FC:2 FCa FC4
. =l-{z2] Programme 57(1]
~{E] Sources
“o{fH Blocs :‘ I. :‘ I- j I' :‘ ]' :‘j
g Pupitre opérateur_1

FC& FCE FC7 FCa FC3

N
N
N
N
N

FC10 FC11 DE1 De2 DB3
DEB4
Pour obtenir de I'aide, appuyez sur F1. [ [PLCSIM.MPILT 4

Figure I11.6 : Fichiers blocs
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Apres la création des blocs et leurs programmations, il suffira de les appeler dans 1’espace de

travail du bloc d’organisation 0BT,

7 CONT/LIST/LOG - OB1 = B |5

Fichier Edition Insertion Systéme cible Test Affichage Outils Fenétre 7
D G & B o tidn|ol2a
ol OmE e E AP O L k2

== i3 OB1 -- projetfinetude\Station SIMATIC 3000CPU315-2 DP(1)
----- B Nouveau réseau ~ .
lse OBl : ™"Main Program Sweep (Cycle)™
[-{3i] Opérations sur bits _
[]"@ Comparaison [Commentaire :
(a5 Conwversion
{1 Comptage Bl ré 1 1: INITIALISATION
(o8] Appels de DB
#-{5] Sauts FCL
#-(z0] Nombres entiers "Initialisation™
[-{z&] Nombres réels =N =no
[-{=5 Transfert E0_0
[-{3F] Gestion de programr "Init" —{init
-{#5 Décalage/rotation
{37 Bits du mot d'état
51-{&) Temporisations El Réseau 2 : CRAFCET DRINCIPAL
{25 Opérations sur mots ,
< > FC2
"grafcet principal™
g EN ENO
E0_1 BzBE_0
[5uk=] "N13z" —|N132 N3 |-H3"
£
Pour obtenir de l'aide, appuyez sur F1. = |hors|igne |Abs< 5.2 |Ré4 Ins v
Figure IIL1.7 : Espace de travail
. , 5 . . N . .
Enfin, il suffira de régler ’application S7-PLCSIM1 & |pLCSIM{MPI) ~| . Ensuite, il faut

sélectionner tous les blocs et les charger avec ﬁ

¥ S7-PLCSIMY
ichier Edition Affichage Insetion CPU Exécution Options Fenétre
Q [picsmmey -]/ & BB E RN 8 |
JE 01|

OP ™ RUNP
poc [ RUN

?%'p" STOP MREs ||| ™
B (o] ® [=][@e.

M 0 [gis | [I[eB 1

7654 3210 |7

]

= I P L \I'_ [

Figure I11.8 : S7-PLCSIM1
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& SIMATIC Manager - projetfinetude5 [E= o8 ===
Fichier [Ediion Inseion  Systéme cible Affichage  Outils  Fendtre 7
Dok B/ | 4 @@ el 0 %55 5 50| @ |<Acunfire > =% eE BREM W
5B projetfinetudes -- C:\Pyedfam Files (38]\Siemens) StepT\sTpraf\projetii [o =
[ B poet .
T StaeSIMATIC 300 Bl = E = E
N520P) 041] FL2| FL4|
Chargement  [romamms 571)
du programme i Souces
o B = = | = |
[FLS/ [FL7| =
[FC10) FC1| [061] B2 [CE
Paur obtenir de I'aide, appuyez sur F1. PLCSIMUMPIL

Figure I1L1.9 : Chargement du programme

I11.3.3. Structure du programme
Nous présentons dans cette section la structure du programme réalisé, ce dernier se
compose d'un bloc OB1, 11 fonctions FC (FC1, FC2, FC3, FC4, FCS5, FC6, FC7, FC8, FC9,
FC10 et FC11) et 4 blocs de données (DB1, DB2, DB3, DB4).
» Bloc d’organisation OB1 :
Il est appelé cycliquement par le systéme d'exploitation et réalise ainsi l'interface
entre le programme utilisateur et le systéme d'exploitation. Ce dispositif est généré
automatiquement lors de la création d’un projet.
» Fonction FC :
Elles sont chargées en tant que partie du programme, et elles constituent des blocs
mémoire. Elles ne nécessitent pas des blocs de données puisqu’elles sauvegardent ses
variables dans la pile de données locales. Cependant, elles peuvent faire appel a des
blocs de données globaux pour la sauvegarde de ses données.
» Blocs de données DB :
Ce sont des blocs créés pour la supervision, leur fonction principale c’est la commande.

La figure I11.10 illustre la structure du programme réalisé.

35



Chapitre 111 : Programmation et simulation de la réception Flexo

OE1

) 4

FC1 : Initialisation ]

v

FC2: Principal J‘__[ FCO: Arret d'urgence }

/ FC3: Réglage [ FC4 : Coordination de 1a production ] \

FC5 : Grlle non-

stop et ascenseur

[ Z——2

FCS - Evacuation FC11 : Evacuation
d’une pile incompléte d’ un paquet incomplet

e Ty

Figure I11.10 : Structure du programme

p
Bloc organisation }

L

-~

e

I‘

FC6 : Tagueurs FC7 : Compteur

FC10: Déplacement

I11.3.4. Programmation en Ladder
I11.3.4.1. Programmation du bloc d’organisation

Dans ce bloc nous allons appeler toutes les fonctions et les blocs de données, et le bloc
d’organisation (OB1) (c’est lui qui gere le programme en entier). On donne dans la figures

II1.11 toutes les fonctions utilisées.
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Figure I11.11 : Fonctions utilisées dans le programme
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II1.3.5. Simulation du programme

I11.3.5.1. Initialisation du programme

i

Tout d’abord il va falloir appuyer sur 1’icone pour générer la simulation, ensuite

on clique sur le bouton Init (I0.0) pour initialiser le programme.

___________________________

"ITnit"™ —init

Figure II1.12 : Initialisation du programme

I11.3.5.2 Simulation des fonctions

v La fonction FC1 permet I’initialisation de tout le bloc d’organisation OB1.

v La fonction FC2 est consacrée a la génération de toutes les autres fonctions.

v La fonction FC3 appelée <réglage> est consacré au réglage, apres 1’activation du mode de
réglage on peut tester le fonctionnement de tous les actionneurs de la partie opérative.

v La fonction FC4 coordonne les fonctions de la production (FCS5, FC6, FC7 et FC8).

v La fonction FC9 garantie la sécurité en cas d’urgence, il suffit d’appuyer sur le bouton
d’arrét d’urgence N7 et tous les programmes seront réinitialisés.

v' La fonction FC5 <Grille non-stop et l’ascenseur> est créée pour commander le
fonctionnement de la grille non-stop et I’ascenseur.

v La fonction FC6 appelée <Taqueurs> est créée pour programmer le fonctionnement des
taqueurs.

v" La fonction FC7 <Compteur> gére le comptage des feuilles qui passe a I’aide de la
photocellule Fc jusqu’a 1’obtention du nombre que 1’opérateur a préalablement injecté (ce
nombre dépond de la commande recue). Dans notre cas, on prend un chiffre fictif pour la
simulation.

v' La programmation de la fonction FC8 <Evacuation d’une pile incompléte> permet de
commander 1’évacuation de la pile incompléte.

v’ La fonction FC11 permet 1’évacuation d’un paquet incomplet.

v La fonction FC10 et les blocs de données sont utilisés a des fins de supervision (DB1, DB2,
DB3, DB4).

La simulation détaillée de toutes les fonctions est donnés dans 1’annexe I1.
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I11.4. Conclusion

Ce chapitre est consacré a la programmation de la réception Flexo de la machine
MASTERFLEX-L selon le cahier des charges. Le programme a été réalisé sous le logiciel Step7
avec le langage LADDER. La simulation du programme a été effectuée a 1’aide de 1’application

S7-PLCSIM1.
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Chapitre 1V Supervision de la réception Flexo

IV.1. Introduction

Dans ce chapitre, nous avons réalis¢ I’interface de supervision (IHM : Interface

Homme Machine) de la réception Flexo a 1’aide du logiciel « WinCC flexible 2008 ».

IV.2. Description du logiciel
SIMATIC WinCC flexible est le fruit d’un perfectionnement systématique des
logiciels d’interface homme-machine. Cet outil intelligent permet une configuration simple et

efficace grace a sa compatibilité avec Step7 [13].

IV.2.1. Eléments de WinCC Flexible

a. WinCC Flexible Engineering systéme : C'est le logiciel avec lequel on réalise toutes les
taches de configuration requises.

b. WinCC Flexible Runtime : Le runtime permet a l'opérateur de simuler et d'assurer la
conduite du processus.

c. Option WinCC Flexible : Les options de WinCC flexible permettent d'étendre les

fonctionnalités de base du logiciel [13].

IV.2.2. Environnement de travail de WinCC Flexible
L'environnement de travail de WinCC Flexible (Figure IV.1) se compose de plusieurs
¢léments. Certains de ces éléments sont liés a des éditeurs particuliers et uniquement visibles

lorsque cet éditeur est actif.
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T

Figure IV.1 : Environnement de travail de WinCC Flexible
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IV.3. Elaboration de la supervision WinCC Flexible

Pour établir une liaison entre le Step7 et le WinCC flexible il faut appeler la fenétre

NetPro de Step7 et relier la station SIMATIC de WinCC et le projet Step7.

La figure IV.2 : représente la fenétre de configuration du réseau.

%f'g NetPro - projetfinetude EI@
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=H 85 i Bz ! w2
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Figure IV.2 : Fenétre de configuration du réseau

IV.4. Création des vues pour la réception Flexo

Pour créer une vue sur WinCC flexible, on doit d'abord récupérer les variables

nécessaires via le Step7 afin d'avoir une communication entre

Flexible et 1a CPU.

La figure IV.3 présente la table des variables communes entre le Step7 et le WinCC Flexible.

i‘}é WinCC flexible Advanced - 577_11 - Pupitre opérateur_1
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Figure IV.3 : Fenétre des variables communes

Apres avoir inséré toutes les variables nécessaires, on commence par créer les

¢léments du processus a superviser dans la zone de travail de WinCC Flexible.
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IV.5. Vues de la réception Flexo
IV.5.1 Vue d’Accueil
Cette vue est la premiére vue qui s’affiche lors du lancement de la plateforme de

supervision. La figure IV .4 illustre parfaitement cette vue.

Tasdawit n Bgayet
Université de Béjaia

> GENERAL
EMBALLAGE

Figure IV .4 : Vue d’accueil

La signification de tous les boutons et voyants est donnée dans 1’annexe 111, et le programme
de supervision dans I’annexe IV.
IV.5.2. Vue principale

La vue principale est celle qui s’affiche lorsqu’on clique sur I’écran de la vue
principale. Elle nous permet de choisir le mode de marche (réglage ou automatique sans

palette.

O N3
O N162 N140 0
O o14
022
oF av G
Off
On [.Ol‘f i N8
REG n

Affichage| | 2 o | 4 » REARM

Figure IV.5 : Vue principale
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IV.5.3. Vue de réglage

Cette vue nous permet le réglage parfait des moteurs et du vérin V3. La figure IV.6

nous montre la vue du réglage.

N220 N230 N102 N240

8908

N221 M N231 M V3 N241 M

Figure IV.6 : Vue de réglage

IV.5.4. Vue de sélection des choix

Apres avoir fini le réglage, la production peut commencer et les différents choix

s’offrent a nous. La figure IV.7 nous permet d’accéder aux différentes vues telles que les

taqueurs, la production et la pile incompléte.
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Figure IV.7 : Vue de sélection des choix

IV.5.5. Vue des taqueurs
Tout d’abord il faut appuyer sur la fenétre des taqueurs pour les actionner et la vue des

taqueurs apparait.

Figure IV.8 : Vue des taqueurs
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IV.5.6. Vue de la production
En cliquant sur la fenétre de la production, sa vue apparait. Cette vue nous permet de

suivre la production en temps réel.

Figure IV.9: Vue de la production

IV.5.7. Vue du paquet incomplet
Pour I’évacuation d’un paquet, nous avons créé la vue ci-dessous (représentée par la

figure IV.10).
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N221 M

Figure IV.10 : Vue du paquet incomplet

IV.5.8. Vue de la pile incompléte
Cette vue nous permet I’évacuation de la pile incomplete a chaque fin de production.

La figure IV.11 montre cette vue.
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Production [

Figure IV.11 : Vue de la pile incompléte

IV.5.9. Vue de I’icone Help
Cette vue est un support d’aide pour 1’opérateur, elle lui permet de mieux comprendre

le probleme et donc une intervention rapide et efficace.

Q Pal Paquet incomplet

Q 024 Bourrage

O PI Pile incomplete

. U Arret d'urgence

Figure IV.12: Vue de I’icone Help

IV.6. Conclusion

Dans ce dernier chapitre on a présenté les différentes vues réalisées avec le WinCC
Flexible 2008, cette supervisons permettra la surveillance du bon fonctionnement de notre

systeme.

49



4 N

Conclusion Générale

. /




Conclusion générale

Conclusion générale

Actuellement dans D’industrie les automatismes sont devenus indispensables,
puisqu’ils permettent d’effectuer les taches les plus ingrates, répétitives et dangereuses.

Quant tenue des contraintes technologiques qu’on rencontre lors de 1’utilisation des
cartes ¢€lectroniques, et vu ’ampleur de la difficult¢é qu’engendre leur maintenance, nous
avons réalis€ un programme de commande et de supervision automatique de la réception
Flexo de la machine MASTERFLEX-L afin d’y remédier a toutes les anomalies qui peuvent
ralentir la production, ou bien nuire a la sécurité.

Au terme de ce mémoire de fin d’études, un bref récapitulatif permet de rappeler les
différentes étapes de la réalisation de notre projet.

Pour I’¢élaboration de ce travail, nous nous somme focalisés dans un premier temps sur
la description du processus et a 1’identification des équipements afin de mieux comprendre le
fonctionnement de la réception Flexo.

Apres avoir ¢laboré le cahier des charges, nous avons proposé une solution de
commande a base d’un API S7-300. Dans la concrétisation de la solution, nous avons utilisé
les deux langages : Grafect et Ladder. La simulation du programme réalisé a été effectuée
sous le logiciel Step7. Une interface de supervision IHM a été notamment réalisée avec le
logiciel WinCC flexible. La simulation du programme de supervision permet de visualiser le
déroulement et I’exécution du programme a I’aide de I’application de simulation S7-
PLCSIMI1.

Le stage effectué au sein de l’entreprise Générale Emballage fut une expérience
enrichissante pour notre formation, car elle nous a permis de faire une application réelle de
notre savoir, tout en nous offrant 1’occasion de mieux maitriser les logiciels de
programmations et de supervision.

Enfin, nous espérons que notre travail sera une perspective envisageable pour

[’amélioration du fonctionnement de la machine.
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Annexe I : Table de mnémoniques

Etat Mnémonique Opérande | Type de données Commentaire
N3 A 28B0O BOOL
M162 A 28BA1 BOOL
014 A 2BB2 BOOL
022 A 28BB3 BOOL
MN241 M-+ A 28B4 BOOL
MN241 M- A 28BS BOOL
W1+ A 2BBG BOOL
Va+ A 2BB.T BOOL
N231 M+ A 2890 BOOL
M231_M- A 2881 BOOL
N21_M+ A 2892 BOOL
MN31_M- A 2893 BOOL
MN41_ M- A 2894 BOOL
N221 M+ A 2895 BOOL
M221_M- A 2B96 BOOL
MN185 M A 2897 BOOL
K A 2800 BOOL
024 A 2801 BOOL
MN31_M+ A 2802 BOOL
M21_M-PV A 2803 BOOL
N21_M-GV A 2904 BOOL
M41 M+ A 2805 BOOL
MNE1_M A 2806 BOOL
egale A 2807 | BOOL
n21_M-MV A 2810 BOOL
Inferieur A 2011 BOOL
v+ A 2812 BOOL
vi- A 2013 BOOL
P A 2815 BOOL
T A 2818 BOOL
co A 2017 BOOL
WVi1- A 26820 BOOL
Wa- A 2921 BOOL
U A 2622 BOOL
Pl A 2823 BOOL
Pal A 2056 BOOL
ci A 2874 BOOL
cu A 20975 BOOL
REGLAGE1 De 2 De 2
CORDINATION De 3 DB
arrel DB 4 DB
Init E 0.0 BOOL
M132 E 0.1 BOOL
MNET E 0.2 BOOL
NG E 0.3 BOOL
REG E 0.4 BOOL
MN112 E 0.5 BOOL
M158 E 0.6 BOOL
NE E 07 BOOL
NTT E 1.0 BOOL
M140 1 E 1.1 BOOL
N240D E 1.2 BOOL
MN240G E 1.3 BOOL
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MN102D E 1.4 BOOL
MN102G E 1.5 BOOL
MZ30D E 1.6 BOOL
M230G E 1.7 BOOL
Mdd E 2.0 BOOL
M106 E 21 BOOL
ME1 E 22 BOOL
MB2 E 23 BOOL
MEQ E 2.4 BOOL
MES E 2.5 BOOL
MN220G E 26 BOOL
M220D E 27 BOOL
MZ25 E 3.0 BOOL
M224 E 31 BOOL
MZ45 E 32 BOOL
MZd4 E 3.3 BOOL
MZ35 E 3.4 BOOL
M234 E 35 BOOL
N171_1 E 36 BOOL
M1GE_1 E a7 BOOL
M202 E 4.0 BOOL
M18 E 4.1 BOOL
M38 E 4.2 BOOL
M39 E 4.3 BOOL
M191 E 4.4 BOOL
MBE E 4.5 BOOL
M101 E 4.6 BOOL
M102 E 5.0 BOOL
MBS E 5.1 BOOL
M&2 E 5.2 BOOL
M115 2 E 53 BOOL
M115_1 E 5.4 BOOL
N7 E 5.5 BOOL
Fc E 5.7 BOOL
M140_0 E 6.1 BOOL
MT5D E 6.3 BOOL
M75G E 6.4 BOOL
Initialisation FC 1 FC 1
grafeet principal FC 2 FC 2
reglage FC 3 FC 3
cordi production |FC 4 FC 4
arret d'urgence FC 8 FC 8§
x1 M 0.0 BOOL
x2 M 0.1 BOOL
X3 M 0.2 BOOL
x4 M 0.3 BOOL
x5 M 0.4 BOOL
x10 M 0.5 BOOL
x11 M 0.6 BOOL
x12 M 0.7 BOOL
x13 M 1.0 BOOL
X20 M 1.1 BOOL
x21 M 1.2 BOOL
Xa2 M 1.3 BOOL
K23 M 1.4 BOOL
X24 M 1.5 BOOL
%25 M 1.6 BOOL
%26 M 1.7 BOOL
x27 M 2.0 BOOL
%30 M 241 BOOL
x31 M 2.2 BOOL
%32 M 2.3 BOOL
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%33 M 2.4 BOOL
*34 M 2.5 BOOL
w35 M 28 BOOL
%36 M 27 BOOL
x37 M 3.0 BOOL
w38 M ER BOOL
%39 M 3.2 BOOL
x40 M 3.3 BOOL
xG600 M 3.4 BOOL
w6 M 35 BOOL
*602 M 36 BOOL
x50 M 3.7 BOOL
x50 M 4.0 BOOL
%51 M 4.1 BOOL
x52 M 4.2 BOOL
%53 M 4.3 BOOL
%70 M 4.4 BOOL
*71 M 4.5 BOOL
x72 M 4.6 BOOL
palt] M 4.7 BOOL
%61 M 5.0 BOOL
xE2 M 9.1 BOOL
Pk} M 5.2 BOOL
wukid M 5.3 BOOL
¥65 M 5.4 BOOL
x100 M 5.5 BOOL
1M M 56 BOOL
%200 M 6.0 BOOL
x300 M 6.1 BOOL
1400 M 6.2 BOOL
w28 M 6.3 BOOL
Ll M 6.4 BOOL
X500 M 6.6 BOOL
Xa02 M 6.7 BOOL
X4 M 7.0 BOOL
X603 M 71 BOOL
XE04 M 7.2 BOOL
XE0 M 7.3 BOOL
X81 M 7.4 BOOL
XB2 M 7.5 BOOL
XB3 M 7.6 BOOL
X84 M 7.7 BOOL
XBS M 8.0 BOOL
X6 M 8.1 BOOL
xB7 M 8.2 BOOL
XBE M 8.3 BOOL
XB9 M 8.4 BOOL
X700 M 8.5 BOOL
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Annexe II : Simulation des diverses fonctions
I1.1. Simulation la fonction FC2 « Grafcet Principal »
1. On commence par fermer la protection N132 et alimenter la machine par I’interrupteur

principal N1Q, et activer les fins de course N67 et N106 ce qui va activer 1’étape X2 c’est a

dire I’allumage des voyants lumineux N3 et N162 (Réseaux 1 et 2).

B Réseau 1 : activation etape 2

$X1 $NH132 $H&7 $N1Q §N106 X2
X1 §N132 $NET $N1Q $N106 $X2
- SRR (B 1R [N SRRt [ TRtuEona [ S — g)-----
$§X1
#X1
......  RE--mn-
B Réseau 2: action etapel
$¥2 §NH3
#xz £N3
s
§N1ez
§Nlez
s

2. Si maintenant en souhaite étre en mode réglage il suffit de mettre I’interrupteur de REG en

(a condition que la machine soit a I’arrét (N8)) les voyants N3 et N162 restent toujours

allumées et O14 s’allume (Réseaux 3 et 4).

B Réseau 3 : activation etapel

FEZ FREE EHB X3
£HZ E§REC £HE £H3

B régeau 4 : Action etapesd

§X3 §014

§X3 §014

3. Par contre si on veut étre en mode automatique sans palette, il suffit d’abord de cliquer sur

le bouton de réarmement de la machine (N112 ou bien N158) et s’assurer que I’interrupteur
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d’arrét normal (N8) est désactivé, le voyant N162 s’éteint et O22 (imprimeuse préte) s’allume
(Réseaux 5 et 6).

B Régeaun & : activation etape 4

§E=Z §NH11z EHE £Z4
£HZ EN11Z ENE £iH4
L — | I . gF-----
§N158 FEZ
EN153 BHZ
SR Y SR ) —
B Régeau 6 : action etaped
X4 FOZZ
x4 §0Z2
5
EN1eZ
EN1E2Z
‘2

4. Ensuite il suffira de positionner le sélecteur N140 vers la position 1 (N140 1), I’étape X5
s’active (Réseaux 7).

B Réseau 7 : activation etape 5

£ 3-C ! §H140 1
§X4 §N140_1 £35S

5. A la fin du mode de réglage (étape X13) ou du mode automatique sans palette (X41, X53,
X72) et avec la remise du sélecteur N140 vers sa position de départ (N140 0) il y’aura
activation de I’étape 1 et les 4 témoins N3, 022, N162 et O14 s’éteignent (Réseaux 8 et 9).
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E Réseau 8 : activation etape 1

[l Réseau 9 : action etape 1

£X1 £H3
£X1 £N3

F0Z2

§022

FN1&2Z
§N1a2
{g}
#0014
£014
{g}

I1.2. Simulation de la fonction FC3 « Réglage »

1. Quand le mode de réglage est activé on peut tester le fonctionnement des moteurs

N241 Met N231 M, et le vérin V3 (Réseaux 1 et 2).

B EEECUREL - activation etapell

............

v Si on met le sélecteur N240 vers la droite (N240D) le moteur N241 M du chariot des
roues d'appui s’enclenchera vers 1’avant (N241MD), mais si on le met vers la gauche

(N241G) il s’enclenchera vers I’arriere (N241MG).
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B Résean 2: action etapell

X $HZ40D $HZ41MD
#$X11 $N240D $Nz41MD
— | | O—
$HZ40G $HZ41MC
$H240C $HZ41MG
ft icccmssssssssssssssmssssed Basssss
$H10ZD §V3s
$H102D $V3s

E Réseau 2: action etapell

$X11
$X11
e

$Hz240D
$N240D

$HZ41MD
$Rz40D

$HZ41MC
$NZ41MG
P

1}

$HZ31MG

v' Egalement si on veut tester le vérin V3 de la roue d’appui principal il suffira de

positionner le sélecteur N102 vers la droite (N102D) pour la lever de la roue d’appui

(V3S) et vers la gauche (N102G) pour la descente (V3E).

B Réseau 2: actiocn etapell

$xi11 $NZ40D $HZ41MD
$X11 $N240D $NZ41MD
_1 }_- S 5 e e e - —
$NZ40G
$N240C
$N102D §V3s
$N102D $V3s
— — (—
$E10ZC
$N102G
$8Z30D $HZ31MD
$N230D $H231MD
$HZ30GC $HZ31MC
$N230G $N231MG

B Réseau 2: acticn etapell
i1 $EZ40D
$X11 $N240D0 b
e o e L ——
$Rz40C 1
$N2406 241
$E102D $Vas
$N102D $V3S
$NL02C $V3E
$N1026 VI
_.: ‘_‘,_
$N231MD
$NZ31MD
ERZ30C $NZI1MC
$NZ30C $NZ31MC

v Le réglage du moteur N231_M de la butée frontale se fait a I’aide du sélecteur N230, si on

le met vers la droite (N230D) le moteur tourne dans le sens horaire (N231MD) par contre

si on le met vers la gauche (N230Q) il tournera vers le sens opposer (N231MG).



ANNEXES

B Réseau 2: action evapell ] Réseau 2: action etapell
$X11 $Nz240D $N241MD $X11 $HZ240D $NZ41MD
$X11 #NZ40D $NZ41MD $X11 §#N240D $NZ241MD
— — 1 heememesoeen e b — O
$N2406 $N241MC $H240GC $NZ41MC
#N2406 Fhz41MG $#N240G6 $NZ41MG
e b e o e T TR i NU—
$N102D $V3s §H102D $V3s
§N102D §V3s $N102D gvas
$N102G §V3E $H1026 $V3E
$N102G $V3E §NL02C $V3E
v . "
$Nz230D $NZ31MD $HZ30D §NZ31MD
$N230D $NZ31MD $N230D $NZ31MD
— — {)} S-S
$N2306 $N231MC $H230G6 $NZ31MC
§N2306 FN231MG $N230G $NZ31MG
L T TP f S, — | {})

v Maintenant, pour effectuer le réglage du moteur N221 M des rangeurs latéraux, il faut
que I’ascenseur soit en position haute N106 et appuyée sur le bouton N44 pour faire
descendre la grille non-stop a I’aide du moteur N31_M (c’est-a-dire N31MD).

O STEEEUEES - activation etape 21

$X20 $X11 #N106 $N44 $X21
£X20 #X11 £§N10%6 #N44 #X21
e | proeeemnee | pronemenee | peoeeepeeees (5k-mom-
#§X20
§X20
.

Bl Réseau 4 : action etape 21

$X21 #N31MD
$Xz1 §N31MD
11 {)
LI | L

2. Arrivée a sa position basse (N81 ou N82) il faudra appuyer sur le bouton N60 pour faire
rentrer la grille (N41MR) (Réseaux 5 et 6).
B Réseau 5 : activation etape2Z

$X21 §HB1 §Ne0 §Xz22
$X21 #NB1 $NEO0 $X22

[ Réseau 6 : action etape2Z

$X22 $N41MR
§X22 £N41IMR
] | {1}
1T 1r
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3. Désormais une fois la grille rentrée, on peut effectuer le test sur le moteur N221 M des
rangeurs latéraux a I’aide du sélecteur N220 (Réseaux 7 et 8).

El Réseau 7 : activation etapeZ3

H #Ne5 $§X23
§X22 E§NES £$X23
..................................... Shecaan
£§X2
$X22
S £

e Si on positionne le sélecteur N220 vers la droite (N220D) le moteur N221 M tournera
a gauche (N221MG) jusqu’a atteindre son fin de course max (N225).
e Et si on positionne le sélecteur N220 vers la gauche (N220G) le moteur N221 M

tournera dans le sens opposer c’est-a-dire vers la droite (N221MD) jusqu’a atteindre

son fin de course min (N224).

B Réseau 8: acticn etapels B Réseau 8 : action etapei3
$X23 $N2206 2210 $X23 #2206 $H2213D
- T T
$X23 $N220G $N221MD $X23 $N2206 $R221MD
¥270D K27 1MC $NZZ0D ENZZ1MG
"}“;; ‘t““‘;‘ §N220D §N221MG
$§N220D $N221MG ]

4. Une fois tous les tests terminés, la protection du plateau s’active N191, on appuie sur le
bouton N44 pour faire remonter la grille non-stop a I’aide du moteur N31 M (représenté ici

par N31_MM) (Réseaux 9 et 10).

B Réseau 9 : activation etape 24

#X23 #H191 FH44 #NZZ5 $XZ24
£X23 £N151 $N44 £N225 £Xz4
. :. __________________________________ s_ _____
§HZZ4 §X23
‘ £N224 ‘ $X23
- SR S G

E Réseau 10 : acticon etapeZd

$§X24 #H31 MM
£¥zZ4 EN31_MM

5. Une fois arrivé en haut (N86) et en donnant une impulsion sur le bouton N60, la grille

ressort de nouveau (N41MS) (Réseaux 11 et 12).
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El Réseau 11 : activation etape 25

$Xz24 §NEG #H&0 $X25
£X24 £NEe £Ne0 $X25
S S SISRERERRS | peseemmees | peeeempeneelhanes
$X24
$X24
YR

Bl Réseau 12 : action etapeiZs

$X25 §N41_MS
#X25 #N41_MsS
] | I}
11 i)

6. Une fois le fin de course de la sortie de la grille N67 atteint, I’étape 20 se réinitialise

(Réseaux 13 et 14).

E Réseau 13 : activatien etape 26

$X25 E$NE7 $XZ26
§X25 §Ne7 £XZe
v
------------ | peeeempescnenseecamenea gheeees
$X25
£X25
------------------- ._'g_:r-----

El Réseau 14 : activation etape 20

$XZ6 #X11 £X20
§Nze £X11 §Xz20
ERS— S —— B
$XZ6
$X2¢6
------------------- . R:------

7. Maintenant que 1’étape 26 est activée et I’un des deux fins de course du chariot des roues
d’appui (N244 ou N245) et I’un des deux fins de course de la butée frontale (N235 ou N234)

atteints, I’étape 12 s’active (Réseaux 15).

B Réseau 15 : activation etape 12

$#X11 §NHzZ45 $X26 #HZ35 $X12z
$X11 $§N245 $X2¢6 $§N235 $X12
T e [ AR IS Y M 15 g
§Nz244 §HZ234 #X11
$NZ244 $NZ34 £X11
...... L DETTT - J T

10
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8. Enfin, apres le réglage de toutes les données concernant la commande regue et la sélection

du niveau bas de la grille non-stop (N81 ou N82), il faut désactivée I’interrupteur d’arrét
normal N8, est réarmer la machine (N112 ou N158) (Réseaux 16 et 17).

E Réseau 16 : activation etape 13

$X12 #NB $N112 $NB $X13

£§X12 gNB §N112 §NB1 §X13

e e e s S a—
§N158 g§NBZ §X12
£N158 g§NB2 §X12
S CEFSR PR

B Réseau 17 : activation etape 10

I1.3. Simulation du bloc FC4 « Grafcet de coordination de la production »
1. A I’appui sur le bouton poussoir départ de cycle N77 et aprés avoir positionné le
sélecteur du tapis de transport des feuilles (N171) sur sa position 1 (N171 1), le

moteur N185 M démarre et le klaxon K retentie pendant une durée de 3s (T1)
(Réseaux 1, 2 et 3).

B Réseau 1 : activation etapeZs

FEZT x5 EFNTT #EZ8B
§HZ7 Ex5 ENTT gHzZB
------------------------------------------------------------------------------------------------------------ sk-----
#EZ00 #x300 #X400 FE41 #E53 FETZ AZ9T_4 F=5 FEZT
§HZO00 §x300 §H400 §H41 §H532 §X7TZ ca™ gx5 $HZ7T
e T e T T e T SRR EEET S EERETEEPEY [ TSP S TR
FEZ00
X200
______ S-LErEr
Fx=300
Fx300
______ TR
£E400
X400
______ TR
E Réseau 2 : action etapeis
§EZB K
§Mza EE
1 S5T#0ms
SE
551—#3555'1'#'35

11
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El Réseau 3 : Titre :

£xz8 FH1T71_1 $H1B5 M
$XzE EN171_1 EN185_M
] I ] L 11
L] LI | LK
£2200

£X200

2. Une fois la temporisation est écoulée, le systeme démarre (la grille non-stop et

I’ascenseur, les taqueurs et le compteur) et les voyants (P, T, CO) s’allument (Réseaux
4,5,6 et 7).

El Réseau 4 : Activaticon etape 200-300-400 Bl Réseau 5: actien etape 200
£x200 £p
$X28 X200 £X200 £33
gxze T1 £X200 ] | {)
et bemee e i == =mpmmmemmmmmmmmm—mm==- (s}-----
#x300 B Réseau & : action etape3dl
#x300
-------------------- (5)----- $x300 $T
£x300 T
£X400 i | {)
£x400
———————————————————— [sF-----
B méseau 7 : acticn etapeddl
$X28
§328 §X400 §CO
____________________ {Rmeeee £%400 sco
e 11 {1
I | | L)
3. On peut avoir deux modes de marche :
v’ Soit en continu on appuyant sur le bouton poussoir N92 (Réseau ci-dessous).
E Réseau 1 : activation etapeZs
§E27 #x5 §HTT £¥78
$X27 £x5 ENTT £Xz8
B L EEEELEEEE | B o o [s)-----
£2200 £x300 £2400 £¥41 £¥53 £XTZ AZ97_4 £x5 £227
£X200 #2300 £X400 £X41 £X53 £H72 o £x5 £x27
O S N S S SRS B SRS SIS [ T— [ S R
£X200
£X200
______ {R--- e
§x300
£x300
...... {Bw----e
£X400
£¥400
_____ Y
E réseau 9 : Titre =
EFN9Z #NEBB AZST_4
£MS2Z gMESB "oc"
| | 1.4 {s)
AZ9T_5
{R

12
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v Ou bien par a coup en appuyant sur le bouton poussoir N88 (Réseau ci-dessous).

E Réseau & : activation etapel’

FEZ00 #x300 FXE400 §E41 §E53 $ETZ BIST_5 FEZT
£XHZ00 Ex300 X400 EH41 X533 FHTZ cu EHZT
S Y s S | ——----- [
x5 FEZ00
Ex5 §XZ00
T F—
#x300
§x300
_____ [
FE400
§X400
______ ‘Bhooee-
B Réseau 10: Titre :
§#NBE §N5Z AZS7.5
ENEE EN32 "cu"
11 1 { el
1T 1 L8k
AZ597.4
-
'R

I1.4. Simulation de la fonction FC5 « GNS et ’ascenseur »

1. En cas de bourrage a la sortie du tapis de transport la cellule N18 et le détecteur N202

s’activent et le voyant 024 s’allume (Réseaux 1 et 2).

B s TEEUEEL - Activation etape 31

MZ_.1 Me.0O $NZ02 $#N18 M2 2
"x30" "x200" gN202 gNlg "x31"

B Réseau 2 : Action etape 31

A290.1

024"
rs'l

| LI | Lt

Un arrét sera nécessaire pour libérer le chemin (Avec I’intervention du conducteur : activer

I’interrupteur d’arrét N8 et désactiver la protection N132), et le voyant d’arrét normal
s’allume O14 (Réseaux 3 et 4).

13
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B Régeaun 3 : Activation etape 32

MZ_Z §NHB §N13Z MZ_3
"x31M §NB §N132 "HIEM™

B Réseau 4 : Action etape 32

$E32 014

§Xaz §014

2. Dés que la voix est libre, il faut désactiver I’interrupteur d’arrét normal N8, et activer la

protection N132 et réarmer la machine (N112 ou N158) (Réseaux 5 et 6).

[l Réseau & : Activation etapedd

MZ_3 £NH8 FN11Z FN13Z MZ_4
"HIZ™ -] #NM11z2 $#N132 "RII
\ :. --------------------------------- [}
§NH158
§N158
Mz 1 M&_ 0 FNZ0Z §N18 MZ_3
TrIQM™ TRZOO™ #NZ02 §N1E "RIZ™
R I T T —— P S PSR SR -
MZ_ 1
"x30
...... T

E Réseau 6 : hotion etape 33

MZ_4 AZ50.1

waeggm nozan
[
=1

3. Maintenant, la grille non-stop entame sa descente (N31 MD) par impulsion grace a la
photocellule N38 (a I’aide d’une temporisation T2 d’une durée de 1.5s) jusqu’a atteindre son

fin de course bas (N81 ou bien N82) (Réseaux 7, 8 et 9).

14



ANNEXES

a.

El Réseau 7 : Activation etape 34

MZ_ 4 §N3B MZ.5
"x33" $N38 "x34"
I [ eemR——— (s}

M2 6 MZ_ 4
"x35" "x33"
—— ‘, O o Ty o BN Hy

MZ.6
"x35"
------------------- '.'R:------

MZ_S $N31_MD
"x34" §N31_MD

| {1
11 L

12 S5T#310ms
 SE )
S

Bl Réseau 9 : Activation etape 35

MZ.S5 M2.6
"x34" T

1 | ]
11 |

-— N
"
w
U-

MZ.S5
ny34m
e

R}

-

Si la la photocellule N38 ne s’est pas obscurcie et le fin de course bas de la grille ne
s’est pas activée donc un paquet incomplet c’est former, et pour son évacuation il faut
positionner le sélecteur N115 vers la pos 2 (le voyant Pal reste allumer pendant

I’évacuation).

15
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B Réseau 33 : Rctivation etape 700

£¥35 £H38 §N115 =2 FXT700

£H35 EN3B §N115 2 £X700
e s | preeempeeees (ghorme

§X35

£H35
..... ._' R:'------

B Réseau 34 : action etape 700
#ZXT00 §Pal
X700 fFal
I LS

] 1 I
‘ 1

4. Ensuite, la grille rentre (N41_ME) a I’aide du moteur N41 M dés que la photocellule de
protection N39 détecte la grille non-stop en position basse (N81 ou N82) (Réseaux 10 et 11).

B Réseau 10 : Activaticn etape 36

M2 & $NB1 £#NH39 M2 _7
"x35" $NE1 $§N38 "x3e"
------ N A— XY
$§NBZ MZ._ 6
§NB2 "x35

- S A - YT

[ Réseau 11 : Action etape 36

M2_7 §H41 ME
"x3E" #N41 _ME
I 1

‘ 11 {J

5. Une fois la grille en bas rentrée (N65) et que la cellule de protection N191 a détecter le

tapis longitudinal (l'ascenseur), la grille remonte (N31 MM) a sa position haute N86
(Réseaux 12, 13 et 14).

16



B Réseau 12:

Activation etape 37

MZ2_7 gNES §N191 M3.0
"x3E" #NES §N151 "x37
et b | prmmmmenee | promempeeees (5k--n--

M2.7
"x36"
..... .f R:------
[E Réseau 13 : Retion etape 37
M3.0 §N31 MM
"x37" $§N31_MM
] | [
| LI | LS
B Réseau 14 : Activation etape 38
M3.0 gNB6 M3.1
"x37" £NBE "x38"
T S | pemmmmpreeeen e (s)-----
M3_0
"x37"
................... IReamnn-
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6. A Présent, le paquet des feuilles en carton est déposé sur le plateau de 1’ascenseur est dés
que la cellule N38 s’obscurcie le moteur N21 M descend (N21_MDMYV) a moyen vitesse
pendant 1.5s (Réseaux 15, 16 et 17).

Bl Réaeau 15 : Zetivetion etape 3%

£X38 gNH3E £X39
£X38 £N38 $X39
i ;
e || (s)
£X40 £X38
£X40 $X38
o ‘¢
11 LR
£X40
£X40
B
[l Réseau 16 : Letion etape 39
g239 FHZ1 MIMY
£H39 ENZ1 MDMY
] L I
11 LS
T3 S5TH#0ma
{sE)
s5T#15500 S5 T#1a500ms
5
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El Réseau 17 : activation etape40

a.Si le détecteur de pile compléte est atteint N101 avant I’écoulement de cette période :

v Le plateau de I’ascenseur entamera sa descente (3 ’aide du moteur N21_M-) a grande

vitesse N21 _MDGYV pendant une durée T4=1.5s (Réseaux 18 et 19).

B Réseau

§X40
£X40

18 : activaticn etape €00 et l'etape €03

B Réseau 19 : action etape 600

$X600

$NZ1 MDGV
#N21_MDGV

-
o |

T4

S5T#0ma

fom)
LSE}

SSTSISSOOMS"'T'I"EOD.'

s

v Apreés, le plateau descend a petite vitesse N21_MDPYV jusqu’a son fin de course bas N102
(Réseaux 20, 21 et 22).

B Réseau 20 : Activation etape 601

#Xe00
$X600 T4

B Réseau 21 : Action etape 601

$£Xe01
§X601

18
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Bl Réseau 22 : Activation etape 602

$§X601 §N102 $Xe02
$Xe0l $N102 gXeoz
I S— ] S ————— -
$Xe01
§Xeol
et ;[: ......

v Lorsque le fin de course N102 est activé, la grille ressort de nouveau jusqu’a atteindre

son fin de course N67 (Réseaux 23 et 24).

E Réseau 23 : action etape €03

$X603 AZ90.5

$X603 "N41_M+"
1 | {1
11 L7

El Réseau 24 : activation etape 604

$#Xe03 $#NHe7 $XeD4
§Xe03 £Ne7 £$X604

b —————— | bemmempm e (s)}-----
$Xe03
£X603

SR £ W

v" Puis, la pile est évacuée grace a 1’actionnement du moteur N51 M pendant une durée
T5=1.2s (Réseaux 25 et 26).

=] : activation etape 501

$Xe02 $Xe04 £X501

B Réseau 26 : Acticn etape 501

$X501 #NS 17!(
£X501 $§NS1_M
— | ()
s S5T#0ms
rsr\
Lo=)
55T#15200155T#15200ms
s

v" Enfin le plateau remonte (N21_MM) a sa position de départ en haut N106 (a I’aide du
moteur N21 M+) (Réseaux 27 et 28).
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Bl Réseau 27 : activation etape 502

E Réseau 28 : acticn etape 502

£X502 £N21_MM

‘ $X502 $NZ1 MM
] | I

b. Si maintenant le détecteur de pile compléte ne s’est pas actionné et la cellule N38 n’a
pas détecté de carton, la macro étape X500 s’active apres avoir positionner le sélecteur

N115 a la position 2, pour permettre 1’évacuation de la pile incompléte et le voyant PI

s’allume (Réseaux 29 et 30).

B Réseau 29 : activation etape 500

$X40 §N101 §NH3B §N115 2 §X500
$X40 #Nl01 #N3E $N115_2 $X500
e JE SRR L R R (s}ee---
$X40
£X40
..... § Y —

E Réseau 30 : Action etapeS00

£X500 £PI

‘ £X500 $DI
| | | {)

7. Pour I’activation de 1’étape 41 il faut que I’une de ses étapes soit activées X502, X500 ou
X700 et que le fin de course N106 soit atteint ou I'une de ses étapes X66, X89 Soit activer

respectivement (Réseaux 31).
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Bl Réaeau 31 : activation etape 41

FELOZ FN106 §H41
EXB02 EN10a £H41
R 1 Shece--
FEZL00 =66 §EL02
£X500 Exnge §XK502
S g:._ .....
FXTOO MB_4 #E500
X700 T¥asr X500
S U g:.. .....
FXT00
X700
.................... Y-
8. Activation de I’étape 30 (Réseaux 30).
Bl Rézgean 32 : activation etape 20
£E41 #E200 £E30
£¥41 §XZ00 £X30
[ P
£541
£¥41
................... Y

IL.5. Simulation de la fonction FC6 « Taqueurs »

1. Il suffit de positionner le sélecteur N168 sur la position 1 (N168 1), les deux vérins

doubles effet V1 et V2 vont démarrer (La sortie est représentée par : VI+ et V2+, la rentrée
est représentée par V1- et V2-) (Réseaux 1, 2, 3 et 4).
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=] : Activation etape 51

$#x50 $H168_1 $X300 $#x51
$x50 #Nlés_1 $X300 $x51
—— eeeemmeeee - | premempenees (8)-----
$#x52 #x50
#x52 T8 $x50
S O S SN {Reenne
$#x52
$x52
—----;R:-— _____

B Réseau 2 : Action etape 51

£x51 $V1s
$x51 $V1s
] L {1
11 LS
$V2sS
§VZs
1
L7
7 S5T#15320ms
' SE )
ssT#2555TH28
B Réseau 3 : Activation etape 52
#x51 $#x52
$#x51 I7 $x52
N L N —— f hececcpasccmcccscascmeaasd (s}-----
#x51
#x51
................... .‘ g:....-..-
B Réseau 4 : Action etape 52
$x52 $V1E
§x52 $V1E
] L I
LI | 1)
$VZE
$V2E
£
LS
Ie S5T#18120ms
{ SE
s5T$2555TH2s

2. Les deux vérins V1 et V2 restent en mouvement jusqu’a la détection d’une pile compléte

par le détecteur N101 ou bien 1’activation de I’étape X87 ou de I’étape X63 (Réseaux 5 et 6).
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5 : Bctivation etape 53

EN101

$x52 FN101

- J |

U::

wyrg

£x53 £X300
£§x53 §X300
Jo— Pesssmoeseee [,,4 -------------------

I1.6. Simulation de la fonction FC7 « Compteur »

Cette fonction est appelée <compteur>, c’est elle qui geére le comptage des feuilles qui

passe a 1’aide de la photocellule Fc jusqu’a obtention du nombre que 1’opérateur a injecté (ce

nombre dépond de la commande regue), dans notre cas en prend un chiffre fictif pour la

simulation (Voir les réseaux ci-dessous).

= M: Bctivation etape T1

23

fphotocell
ule

M4 _4 #x400 iphotocell M4 5

"xTO™ Ex400 ule THT1™
b N | beeeepeee (sh-----

M4 _4

maeTgn
_____ ) —
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B rRégean 2 - activation compteur

#photocell
ule
#xT71 fphotocell Z1
Fx71 ule Z_VORW
I L I L
11 11 v Q
1
M2.5 1640001
"x71"— 5 DUAL |—MW10
1640000 1640001
CEOQO— IW DEZ |—. ..
u]
M4 _ 4
"x70" R
Bl Réseau 3 : Titre :
AZ290.7
CMP ==| | "egale”
{
10
MW10 — IN1
10
10— IN2
B Réseau 4 : Titre :
$£x71 AZ90.7 £x71
$x71 "egale”™ $x71
S TP TR PR | Bemempmmre e " Rr——a--
$x72
$x72
------------------- (s)F-----
E Régeau & : Titre :
£=xTZ £x400 £xT70
ExTZ Fx400 Ex70
) T —— ) - —— (s}-----
ExTZ
ExTZ
................... {Rronn-e

I1.7. Simulation de la fonction FC11 « Grafcet d’évacuation d’un paquet incomplet »
1. Une fois le sélecteur N115 est en position 2 (N115 2) la grille non-stop descend
(N31_M-) (Réseaux 1 et 2).
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=l m Retivation etape B1

§ZB0O #xT00D FXB1
£HB0 £x700 £XB1
..................................... sk-----
$X80
§XB0
‘o
-------------------- ' RF-----

EH Réseau 2 : Retion etape 81

FEB1 AZ

FHEEL "H31 M-"

2. Lorsqu’elle atteint sa position basse (N81 ou N82) et que la cellule N39 sera active

elle rentre a I’aide du moteur N41 M- (Réseaux 3 et 4).

E Réseau 3 : Activation etape 82

£x81 $H39 gNB1 §XB2
£x81 £N33 £NE1 £x82
[ S B —] ——ee- P T
‘ gNBZ I £X8
gNEz £HE1
------------ B-REEEEE

E Réseau 4 : AZction etape B2

§XZBZ AZBED 4

§HB2 "N41l M-

3. Ensuite, apres son arrivée a sa position basse rentrée N65 et sa détection par la Cellule
de protection du tapis longitudinal (N191), il faut positionner le sélecteur N75 vers la
droite (N75D) pour faire descendre le plateau porte-Pile a petite vitesse (N21 _MDPV)
a ’aide du moteur N21 M, et au méme moment la grille remonte (N31 M+) a sa

position de départ a I’aide du moteur N31 M (Réseaux ci-dessous).
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B Réseau & : Aetivation etape 83 et B85

B Réseau 6 : Rction etape 33

§X83 AZ50_Z
FHE3 "H31_M+"
1 1 1

LI | L

B réseau 7 : Action etape B85

¥x85 FHZ1 MDDV
ExB85 §HZ1 MDEV
1 1 i3
11 LS

4. Quand la grille non-stop arrive en haut (le fin de course N86) et le plateau vers son fin

de course bas N102 la grille sort (moteur N41_M+) (Voir les réseaux ci-dessous).

B Réseaun 8 - Activation etape B4

§EEB3 §HE& FxB4
§XB3 §NEs #xB4
T — [ ST —— (s)-----

FEB3
§HB2
................... Y
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Bl Réseau 9 : activation etape B8

#=B5 #H10:z2 #x8Bc
Ex85 EN102Z ExB8a
[ ) R
#=85
§xB5
................... Y
E méseaun 10 : activation etape 87
#xB4 #xBt #Z8B
ExS4 Exg86 EHET
. b Shooon-
#xB4
Exi4d
.................... Y
#x=B&
Exge
.................... Y
B réseau 11 : action etape 87
§XB7 AZ90_5
EHET N4l M+"

5. Ensuite, il suffira de repositionner le sélecteur N115 vers la position 1 (N115 1) ce
qui mettra le moteur N51 M (moteur d’évacuation) en marche pendant une durée de

T9=1.2 s pour I’évacuation du paquet incomplet (Réseaux 12 et 13).
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B Raseau

§X88
gXos
1 1

12 - activation etape 88

ENeT FH115 1 §ZB8
¥HEeT EN115_1 #XHB8B
-------- e LA R S
¥ZB7
$3HB7
_____ Y

13 : action etape B8

§H51 M

§NS1_M
I

Lr

T3 SET#0ma
{sE)
L= ¥
s5T#15200nS0T#18200ms
5

6. Enfin, il faut remettre le sélecteur N75 vers la gauche (N75G) ce qui permettra de

remonter la grille

14, 15 et 16).

non-stop (N21_M-+) vers le haut (fin de course haut N106) (Réseaux

E Régeaun 14 : activation etape 89

FEBB FHTSE §EEBS
gXBba TS §HTEE §XB5
JES—— SR ) SRS (s)-----
§ZB8B
§Xbs
_____ Y

E Régeau 15 : action etape 89

#Z8B9 AZBS_Z
£HB9 "MZ1 M+™

1 I
L

\.-l'l
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E réseau 16 : activation etape B0

I1.8. Simulation de la fonction FC8 « Grafcet d’évacuation d’une pile incomplete »

1. Si maintenant nous somme arriver a la fin de la production et une pile incompléte s’est
formée il suffit de positionner le sélecteur N115 vers la position 2 et également le
sélecteur N75 vers la droite (N75D) se qui enclenchera la sortie de la grille non-stop a
I’aide du moteur N41 M (représenté par N41 M+) et la descente a petite vitesse du

plateau (par le moteur N21_MDPV) (Réseaux 1,2 et 3).
EM: Activation etape €1 et &3

FXeD F=500 ENT5D EFEel
EXe0 Ex500 ENTSD EHE1

E Réseau 2 : Actiocn etape &3

Bl Réaean 3 : Rcotion etape &80
FEe1 FHZ1_ MDDV
£Hel EMZ1_MDEV

2. Une fois le fin de course de la sortie de la grille N67 et le fin de course bas du plateau
N102 sont atteints il suffira de positionner le sélecteur N115 vers sa pos 1 se qui

enclenchera le moteur d’évacuation N51 M pendant 1.2 s (Réseaux 4,5,6 et 7)
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B Raseau

§EZe3

E rézean

#Zel

B Rézseau &

4 : Aoctivation etape ©4

£HE7 $x6a
FNa7 Exncd
-------- Y 1 W
563
£Hio3
................... TR

5 : activation etape &2

§N102 FEGZ
EN102Z EHaZ
-------- ) -
561
£Hel
------------------- |TR:|------

: activation etape &5

fxed §N115 1 3 ]
fxed NM1ls_ 1 fxed

H Réseau 7 : action etape &5
ix BZ90_ 6
$x65 "NS1 M"
11 1
11 L)

Ts S5T#0ma

[ -
{sE)
g5Tg15200n5TH1a200ns
g

3. Une fois la temporisation est écoulée il faut remettre le sélecteur N75 vers la gauche

N75G ce qui permettra la remonter du plateau vers le haut (N21_M+) (Réseaux 8 et 9).
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B Réseau &€ : activation etape &6

Ex65 ENTSE Ex6e
guch Ta §NTSE fxco
e L S B W Shoeon-
#xE65
Fxes
[
_____ = Eppp—
EH Réseau 39 : action etape &6
=66 AZBS_Z
guce "HZ1 M+™

4. A I’instant ou sont fin de course haut s’active N106 I’étape 60 s’active aussi (Réseau ci-

dCSSOUS) B mégean 10 : activation etape &0
fxco fN10& FEeD
Exee §N10& £Xe0
il [ EEnrl REEEEEEEE P EE P EE §k-----
Fx6E
Exge
................... Y a—

I1.9. Simulation de la fonction FC9 « Arrét d’urgence »

1. En cas d’urgence, il suffit d’appuyer sur le bouton d’arrét d’urgence N7 et toutes les

étapes seront réinitialiser et le voyant U s’allume (Réseau 1).

=] ]: Activation etape 101

£X100 N7 MS5.6

.o

§X100 £NT "x1l01"

............

2. Apres que le danger soit écarté, il suffit de désactiver le bouton d’arrét d’urgence N7
et réarmer la machine a 1’aide de I'un des deux boutons de réarmement (N112 ou

N158), et elle sera de nouveau préte a étre remise en marche (Réseaux 3 et 4).
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Bl Réseau 3 : activaticn etapelll

$X101 N7 $N112 £X100
§X101 g§NT §N112 $§X100

El Réseau 4 : action etape 100

£#X100 £U0
£X100 £0
[ L . R\
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Annexe III : Signification des boutons et voyants utilisés en supervision

IT1.1. Signification des voyants

() ev

Voyant grande vitesse

@ Les deux voyants de marche avant et arriére du moteur N241 M
O
N241_M
O MV Voyant moyen vitesse
O w3 Voyant N3
N101 O Voyant N101 pile compléte
L N162 Voyant N162
@ Les deux voyants de marche avant et arriere du moteur N221 M
>
N221 M
'] Les deux voyants de marche avant et arriere du moteur N231 M
N231 M
) o14 Voyant 014
Q o22 Voyant 022
O 024 Voyant 024
Voyant P
P
O PI Voyant PI
O PaTl Voyant Pal

Voyant petite vitesse

Voyant d’arrét d’urgence

Les deux voyants d’entrées /sortie du vérin V3
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II1.2. Signification des boutons

Aﬁg

Bouton d’arrét d’urgence

; Bouton de réglage
On [] off
REG
Bouton réarme
REARM

On
Dua

Bouton d’arrét normal

Off
Sélecteur N140
N140 0
N4 4 Bouton N44
- Bouton N 66
G D Sélecteur N102
N102
G D Sélecteur N220
N220
G D Sélecteur N 230
.HEBO
G D Sélecteur N140
N240
Bouton poussoir N77
N77
N88 Bouton poussoir N88
N92 Bouton poussoir N92
b Sélecteur N75
N7 SL
2 1 Sélecteur N115
N1l
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0 1 Sélecteur N171
N171
P Sélecteur N168
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Annexe IV : Programme de la partie supervision

‘Bloc : OBl "Main Program Sweep (Cycle)" |
[Réseau : 1 INITIALISATION |
FC1
"Initialisation"
—EN ENO
E0.D
"Init" —init

Réseau:2  GRAFCET PRINCIPAL
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FC2
"grafcet principal"
EN ENO
EO.1 A288.0
"N132" —N132 N3 |- "N3"
EO.2 A288.1
"NET" —NGT N162 - "N162"
EO0.3 DB3.DBX7.0
TNIQ" —N1Q "CORDINATT
ON".
E2.1 cordinatio
- "N106" —N106 n.TAQUEUR.
EQ.4 EVACUATION
REG pileINCOMP
| | REG LETE.GNS.
014 014
DB1.DBX2.0
| | A288.3
022 - "022"
EO0.7
"Ng" MO. 0
| | N X1 "x1®
DB1.DBX0.0 MO. 1
— wo L wypw
EO.5 MO.2
"N112" X3 "X3"
| | N112
MO. 3
DB1.DBX4.0 X4 = ny4n
- MO. 4
EO.6 X5 "5
"N158"
|} N158
DB1.DBX4. 1
E1.1
"N140 1"
| | N140 1
DB1.DBX4.2 M1.0
|} "X13" —X13
M7.0
"X41" X4l
M4 .3
"x53" —-X53
M4.6
"xT2" %72
Réseau:3 REGLAGE
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Fl1.2
"NZ240D"
| |

MO.2

EN

"X3" —x3

DB3.DBX1.3

DB2.DBX0.0
"REGLAGE1"
- REGLAGE.
N240
| |

LI
E1.3

"N240G"
| |

11

DB3.DBX1.3

NZ240D

N240G

DB2.DBX0.0

"REGLAGE1"

- REGLAGE.
N240

11

k1.4
"N102D"
| |

1

DB3.DBX1.4

DB2.DBX0.1
"REGLAGE1"
-REGLAGE .
N102
| |

E1.5
"N102G"
| |

1

DB3.DBX1.4

N102D

DB2.DBX0.1
"REGLAGE1"
-REGLAGE.
N102

11
E1.6

"NZ230D"
| |

1

DB3.DBX1.5

DB2.DBX0.2
"REGLAGE1"
- REGLAGE.
N230
| |

E1.7
"N230G"
| |

1

DB3.DBX1.5

DB2.DBX0.2
"REGLAGE1"
-REGLAGE.
N230

11
£2.0
"NAq"

| |

1

DB2.DBX0.3

"REGLAGE1"

- REGLAGE.
N44

E2.1

N102G

N230D

N230G

N44

"N106" —N106

E2.2
nNg1"

EZ2.3

—N81

"N82" —NB82

DBZ.DBX0.4
"REGLAGE1"

E2.5
"NE5T —

N60

N65

FC3
"reglage"
ENO

N241MD

N241MG

Vv3s

V3E

N231MD

N231MG

N31MD

N41MR

N221MD

N221MG

N31_ MM

N41 MS
X10
X12

Xx20

38

DB2 . DBX2 .0
"REGLAGE1"
.REGLAGE.
SORTIE.
N241 MD

DB2.DBX2. 1
"REGLAGE1"
.REGLAGE .
SORTIE.
N241 MG

DB2.DBX2.2
"REGLAGE1"
-REGLAGE .
SORTIE.V3S

DB2.DBX2.3
"REGLAGE1"
. REGLAGE .
SORTIE.V3E

DB2.DBX2.4
"REGLAGE1"
.REGLAGE .
SORTIE.
N231D

DB2.DBX2.5
"REGLAGE1"
. REGLAGE .
SORTIE.
N231G

A294.5
"n31mdd"

DB3.DBX6.5
"CORDINATI
ON™.
cordinatio
n.TAQUEUR.
EVACUATION
pileINCOMP
LETE.GNS.
NA1M11

DB2.DBX2.6
"REGLAGE1"
. REGLAGE .
SORTIE.
N221 MD

DB2.DBX2.7
"REGLAGE1"
.REGLAGE.
SORTIE.
N221 MG

A294.6
"3l "

DB3.DBX6.6
"CORDINATI
ON".
cordinatio
n.TAQUEUR.
EVACUATION
pileINCOMP
LETE.GNS.
NAIM12

MO.5
nyx10"

MO.7
nyqon

M1.1
nyoQ"
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.REGLAGE .
N6O

444444 FAAA_

E2.6
"N220G"
| |

DB3.DBX1.6

N220G

DB2.DBX0.5

"REGLAGE1"

.REGLAGE .
N220

____% F____

E2.7
"N220D"
|

/1

DB3.DBX1.6

DBz .DBX0.5
"REGLAGE1"

4

E3.0

N220D

"N225™ —N225

.REGLAGE.
N220 E3.1
— "N224" —N224
E4.4
"N191" —N191
E4.5
"NBE" —-NB6
E0.2
"NET" —NET
E3.2
"N245" —N245
E3.3
"N244" —N244
E3.4
"N235" —N235
E3.5
"N234" —N234
E0.7
g
[ | N8
DB1.DEX0.0
E0.5
"N112"
|} N112
DB1.DBX4.0 FEO.6
e —— "N158" —N158
MO. 6

"X11"—HX11

M1.0
ny3n

—X13

X21

X22

X23

X24

X25

X26

Lmygon

Lnygpon

L mygo3m

Lonygogn

L myogn

Lnyogn
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Réseau :4  grafcets de COORDINATION DE LA PRODUCTION

FCa

"cordi production"

ENO

X27

x300

X400

N185 M

—EN
MO. 4
X5 x5

E1.0

N7 T

|| N77
DB3.DBX0.0
"CORDINATI

ON".
cordinatio
n.N77

F3.¢€

"N171 1"

[ | N171 1
DB3.DBXO0. ] M7.0
"CORDINATI A1 val

OoN".
cordinatio M4. 3
n.N171 y53" %53
||
[
M4.6
"x72" X712

E5.1

"NBa"

I I NG 8
DB3.DBX0.2
"CORDINATI

ON".
cordinatio
n.N88

||

[

E5.2

"N

|| NO2
DB3.DBX0.4
"CORDINATI

ON".
cordinatio
n.N92

____1 F____

M2. (
"y

A291.7

oo

M6.3
nyogn

M6.0
"o 00"

Mé6.1
"x300"

M6.2
"x400"

A289.7

"N185 M"

AZ290.0
g

A291.5

npr

AZ291.¢

wr

Réseau:5  GNS ET L'ASCENSEUR
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EN
M6. 0
"x200" —X200
E4.0
"N202" —N202
£ 1
I!N18|I ﬁNlB
£O.7
"NE"
I} N8
DB1.DBX0.0 EO0.1
|| "N132" —N132
EO.5
"N1l2"
|| N112
DB1.DBX4.0 E0.6
|} "N158" —N158
E4.2
"N38" —N38
EZ2.2
"NSl" —NBI
E2.3
"N82" 7N82
E4.3
er39!l _N39
E2.5
er65|l _N65
E4.4
"N191" —N191
E4.5
IENBEH _NB6
E4.6
"N101" —N101
EO0.2
"NET" —NE7
E5.0
"N102" —IN102
M6. 4
"X66" _x66
E2.1
"N106" —N106
E5.3
"N115 2"
| N115 2

DB3.DBX6.0
"CORDINATI
ON".
cordinatio
n.TAQUEUR.
EVACUATION
pileTNCOMP
LETE .GNS.
N115

*ili

FC5

ENO

X30

X31

X32

X33

X34

X35

X700

X36

X37

X38

X39

X40
X600
X601
X602
X501
X502

X41
X500
X603
X604

024

014

N31 MD

N41 ME

41

M2.1
Lowy30n
M2.2
ory3n

M2.3
L my3omn

M2.4
L wy33m

M2.5
my3gn

U

M2.6
L my3gn

M8.5
—"x700"

M2.7
Lowy3gn

M3.0
N YA

M3.1
L my3gm

M3.2
ny3gn

M3.3
Lowgaon

M3.4
—"x600"

M3.5
—"x601"

M3.6
—"xe02"

M3.7
—"x501"

M6.7
= "X502"

M7.0
Lowyan

Mé6. 6
— "X500"

M7.1
—"X603"

M7.2
—"X604"

AZ90.1
Lvaoan

AZB8.2
Lro1qn

—DB3.DBX1.7

DB3.DBX6.1
"CORDINATT
ON".
cordinatio
n.TAQUEUR.
EVACUATION
pileINCOMP
LETE .GNS.

—N41M1

ANNEXES



ANNEXES

N31_ MM

N21 MDM

N21 MDPV

N21_MDGV

N41_MS

N51_M
N217MM
PI

Pal

A294.7
—"n3lmmml"

A291.0
F"n2l M-MV"

DB3.DBX6.2
"CORDINATI
oN" .
cordinatio
n.TAQUEUR.
EVACUATION
pileINCOMP
LETE.GNS.

—MN21MPv

A290.4
N2l M-GYT

DE2.DBX6.3
"CORDINATI
ON" .
cordinatio
n.TAQUEUR.
EVACUATICN
pileINCOMP
LETE.GNS.
N41M2

DE2 .DEX6.4
"CORDIMNATI
O™ .
cordinatioc
n.TRQUEUR.
EVACUATION
pileINCOMP
LETE.GNS.

—HN51M

A296.4
- nzl++m

AZBZ2.3
|- mprm

AZ296.6

- "paT™

Réseau: 6  Taqueurs

E3.7
"N168_1"
||

Me.1
300" |

X300

DBZ .DBX1.0

E4.6
"N101"

N168 1

N101

FC6

ENO

x50

x51

%52

x53

V15 -

V25

V1E

V2E

M4.0
LI

M4.1
- ":{51"

M4.2
[ le52|l

M4.3
I "x53n

AZ288.6
"4

BZ88.7
— “V2+"

A292.0
oy -n

A282.1
iy _n

42



ANNEXES

Réseau: 6 Compteur
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Réseau:9 grafcets d'évacuation d'un paquet incomplet
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Réseau: 10  Arrét d’urgence
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Résumé

I'évolution technologique a permis a I'automatisation de ce déversifier dans différents domaines, et
grice a sa croissance, les nombreux problémes liés a la production et au manque de sécurité sont
aujourd'hui une histoire ancienne, mais face a un programme sur des cartes ¢lectroniques verrouillées,
l'ingénieur ne peut malheureusement pas intervenir sans soliciter la société de fabrication.

La problématique qui nous a été proposée au sein de I'entreprise General Emballage est de réaliser
I'automatisation et la supervision de la réception Flexo (dispositif raccordé a la machine
MASTERFLEX-L) avec un Automate Programmable Industriel (API).

A cet effet, nous avons elaboré un programme a base d'un API S7-300 aprées avoir etabli le cahier des
charges, et réalisé la simulation avec le logiciel Step7. Enfin, nous avons proposé une linterface de
supervision IHM avec le logiciel WinCC flexible 2008.

Abstract

Technological development has allowed the automation of this overflow in different areas, and thanks
to its growth, the many problems linked to the production and the lack of safety are today on old story.
However, regarding the locked electronic card programs, the engineer unfortuntely can’t intervene
without solicitating the manufacturing company.

The problem that was proposed to us within the General Emballage company is to realize the automation
and the supervision of the Flexo reception (a device connected to the MASTERFLEX-L machine) with
a Programmable Logic Controller (PLC).

For this purpose, we have developed a program based on a S7-300 PLC after having drawn up the
specifications, and carried out the simulation with the Step7 software. Finally, we have purposed an
supervision interface HMI with the WinCC flexible 2008 software.
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