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A) Présentation de I’unité de traitement de surface.

Le traitement de surface permet de traiter des pieces par trempage dans différents bacs.
Au départ le chariot doit étre:

en position basse

au poste de chargement
Les pieces sont mises en place manuellement au poste de chargement. Un commutateur & deux positions
permet de choisir le cycle de fonctionnement. L’opérateur les décharge et donne un ordre de renvoi vers
le poste de chargement.
Un commutateur Cycle/ Cycle - Manu permet le dégagement des piéces en “manuel” en cas d’arrét
d’urgence.

Schéma de principe de la Partie Opérative

ML
i R
——— LA |
[ | =t
— _— - |
== = = ] —_— (S —_ i
et St s e '3 S 4 S s € ]
S 7?7 1
[
)

rm—y
—_]
——— ]
TETRTT——

~
o
n
T
o
I
n

=

po=te L08%E
chergement gécnorgement

4
4
4
A 4
4

Chargement BAC N°1 BAC N° 2 BAC N° 3 BAC N° 4 Déchargement
Trempage : 5s 10s 3s 15s




B) Analyse Fonctionnelle du systeme:
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On en deduit le Grafcet d'un point de vue systeme:

= Piece a traiter en place

1 ++H TRANSFERER PIECE

=T Piéce déplacée | Selon bac

2 +— TRAITER PIECE

= Pigce traitée




C) Grafcet d'un point de vue partie opérative:

Grafcet de production normale; GPN

0

=+ Lancement cycle et C.1.

1 - MONTER PIECE

== Piéce en haut

2 I TRANSLATER PIECE A DROITE

—— Piece déplacee

3 | DESCENDRE PIECE

== Pjéce en bas
Selon le bac

4 +—HTREMPER SELON LEVTEMPS INDIQUE

Fin de trempage dans le bac et cycle
“T" de traitement non fini

[Piéce au poste de déchargement et
T renvoi vers poste de chargement.

5 H MONTER

== Panier en haut

6 —H TRANSLATER A GAUCHE

== Panier a gauche

7 — DESCENDRE

=== Panier en bas

C.l. : Condition Initiale
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Organisation de la maquette
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Variables et Affectations Entrées / Sorties

Fonctions Réalisées Repeéres Affectations
SELECTEUR CYCLE Cyl %I1.0 Entrée
BOUTON POUSSOIR DCY Dcy %I1.1 Entrée
BOUTON POUSSOIR RENVOI S10 %I1.2 Entrée
BOUTON POUSSOIR INIT Init %I1.3 Entrée
SELECTEUR CY/CY Cy/Cy %I1.4 Entrée
SELECTEUR MANUEL Manu %I1.5 Entrée
ARRET D’URGENCE AU %I1.6 Entrée
DETECTEUR PANIER AU POSTE DE CHARGEMENT Sl %I1.7 Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°1 S2 %I1.8 Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°2 S3 %I1.9 Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°3 S4 %I1.10 |Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°4 S5 %I1.11 |Entrée
DETECTEUR PANIER AU POSTE DE DECHARGEMENT | S6 %I1.12 |Entrée
DETECTEUR FIN DE MONTEE S7 %I1.13 |Entrée
DETECTEUR FIN DE DESCENTE S8 %I1.14 |Entrée
CAPTEUR DE COMPTAGE S13 Entrée
CONTACTEUR MONTEE KM1 %0Q2.1 Sortie
CONTACTEUR DESCENTE KM2 %Q2.2 Sortie
DEPLACEMENT DROIT KM3 %Q2.3 Sortie
DEPLACEMENT GAUCHE KM4 %Q2.4 Sortie
VALIDATION Cdes MANUELLES SEPAREES MANU %Q2.8 Sortie




Grafcet de Sécurité:

GS d'un point de vue PO :

T Reprise secteur ou passage APl en RUN

Arrét de tous les actionneurs ET Forcage
80 | Hdes Grafcets Hiérarchiquement inférieurs
dans leur état initial.

= Arrét d'Urgence enlevé

81 Mettre P.O. sous énergie

= Arrét d'Urgence

GS d'un point de vue PC

Reprise secteur ou passage APl en RUN

—

| FIGPN1 : (X20) ; FIGC : (X50)

80

- /AU

81 Mettre P.O. sous énergie

- AU

GS d'un point de vue Programmation

Pour des raisons d’indépendance vis a vis de I’ordre de réinitialisation % SY21 disponible en PL7,
le GS est réalisé en langage a contacts "LADER" dans la zone "PRL" du programme application.

- Le bit interne ""%M0" est I'image d'une "'reprise a froid (%SY0) "

- Le bit interne "%M1" est I'image d'une "'reprise a chaud (%SY1)"

- Le bit systéme '"%S13" renseigne sur le passage en RUN de L’API.

- Les bits internes ""%M80 et %0M81"" représenteront respectivement X80 et X81"

- "06SY21" bit systeme réalisant I'initialisation des grafcets dans leur état initial et le forcage si
maintenu.
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Grafcet de conduite:

D'un point de vue PC 50

v

54

— \anu —— Init.Cy/Cy

== Cy/Cy.Dcy.Cy1.51.S8 — Manu

55 || Appel "GPN1"

== /X20
|
56 52 | Cdes Manuelles Séparées
= X20 —_ Cy/Cy
/S7./S1 S7.{Sl Sl.(SB
(Retour Automatique PO |
dans 1’état initial suivant | 53 HKM1 KM4 — KM2
dégagement).
%9 ) - S1.S8
D'un point de vue Programme 50
54
—_— %]1.5 — %011.3.%I1.4
— %I11.4.%I11.1.%I1.0. - %I1.5
%I11.7.%11.14
55 || Appel "GPN1"
- [%X20
|
56 52 H%Q2.8
- %X20 - %I1.4
%I11.13./%I1.7
/%Il.l’o’l./%ll.7 | %|1.7_/|%|1.14
|
53 H%Q2.1 %Q24 %Q2.2
= %I11.7.%I1.14
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GPNL1 point de vue PC

12

y
20 | Index=1
e X55
v
21 +H KM1
-7
22 + KM3
== S2.[Index=1]+S3.[Index=2]+S4.[Index=3]+S5.[Index=4]+S6
23 H KM2
-+—S8
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— - S7
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- S8




GPN1 point de vue Programme

20 |H %MWO0=1

m—— X55

21 1 %Q2.1

=T %I1.13

22 L %Q2.3
—— %I1.8.[%MWO0=1]+%I1.9.[%MW0=2]+%I1.10.[%MW0=3]+%I1.11.[%MW0=4]+%]I1.12

23 |4 %Q2.2

-—%I1.14

|%MWO:1| %MWOZ% %MWOZ% %MWO0=4
24 | T1=5s | T2=10s | T3=3s | T4=15s

— (%t1.d+9%6t2.d+9%6t3.d+%t4.d). %MWO < 5 =t= %MWO >= 5. %I11.12.9%11.2

25 ' %MWO0=%MWO0+1 26 — %Q2.1
—_—— = = %I1.13

27 | %Q2.4
— %I1.7

28 | %Q2.2

= %I1.14
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Listing Programme

t-surface 1
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Fonctions Réalisées Repeéres Affectations
SELECTEUR CYCLE S14 %I1.0 Entrée
BOUTON POUSSOIR DCY S9 %I1.1 Entrée
BOUTON POUSSOIR RENVOI S10 %I1.2 Entrée
BOUTON POUSSOIR INIT S11 %I1.3 Entrée
SELECTEUR CY/CY S12-1 %I1.4 Entrée
SELECTEUR MANUEL S12-2 %I1.5 Entrée
ARRET D’URGENCE ATU %I1.6 Entrée
DETECTEUR PANIER AU POSTE DE CHARGEMENT Sl %I1.7 Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°1 S2 %I1.8 Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°2 S3 %I1.9 Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°3 S4 %I1.10 |Entrée
DETECTEUR PANIER AU-DESSUS BAC N°4 S5 %I1.11 |Entrée
DETECTEUR PANIER AU POSTE DE DECHARGEMENT | S6 %I1.12 |Entrée
DETECTEUR FIN DE MONTEE S7 %I1.13 |Entrée
DETECTEUR FIN DE DESCENTE S8 %I1.14 |Entrée
CAPTEUR DE COMPTAGE S13 Entrée
CHIEN de GARDE SECU %Q2.0 Sortie
CONTACTEUR MONTEE KM1 %0Q2.1 Sortie
CONTACTEUR DESCENTE KM2 %Q2.2 Sortie
DEPLACEMENT DROIT KM3 %Q2.3 Sortie
DEPLACEMENT GAUCHE KM4 %Q2.4 Sortie
VALIDATION Cdes MANUELLES SEPAREES MANU %0Q2.8 Sortie
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