Automatismes - Chap 0)

0) API et Codesys
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1. Généralités

1.1. Organisation d’un systéme automatisé

Un systeme de production a pour but d'apporter une valeur ajoutée a de la matiere d'ceuvre dans un contexte
donné. Quand ce systéme est automatisé, on peut généralement le décomposer deux parties :

Une partie opérative dont les actionneurs agissent sur le processus automatisé.

Une partie commande qui coordonne les différentes actions de la partie opérative et qui

communique avec le ou les opérateurs.

C'est dans la partie commande que 1'on retrouvera les Automates Programmables Industriels.
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1.2. Structure générale d'un API
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L'unité centrale de l'automate programmable est entourée de différents éléments ;

D’entrées qui lui permettent d'étre informé de ce qui se passe sur le procédé ;
De sorties qui lui permettent d'agir sur le procédé ;
De mémoire ou sont stockées les instructions du programme utilisateur et les éléments nécessaires

a son fonctionnement ;

D’un ou plusieurs modules de communication, qui lui permette de communiquer avec l'utilisateur.

Entrées l::>

Mémoire

uc

[> Sorties

Communication
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On retrouve ces différents éléments sur un API WAGO et ses cartes E/S :

Controleur de bus de terrain Borne d'entrées digitales a Borne de sorties digitales a 8
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1.3. Les entrées

Il existe deux grandes familles d’entrées sur un API.

* Lesentrées TOR (tout ou rien) avec un signal qui vauta 0 (0V) ou a 1 (24V).
* Les entrées analogiques ou le signal varie de 0% a 100%.

1.3.1. Signaux TOR

Les signaux TOR sont fournis par des contacts électriques cablés de maniere a fournir ou non une tension de
24V sur I'entrée de 'automate. Il existe trois types de contacts :

* Les contacts NO sont ouverts au repos (quand on ne les touche pas) et sont fermés au travail (quand
on appuie dessus).

* Les contacts NF sont fermés au repos (quand on ne les touche pas) et sont ouverts au travail (quand
on appuie dessus).

* Les contacts mémoires qui restent dans la position (fermée ou ouverte) dans laquelle on les a mis.

Contact NO Contact NF Contact mémoire

Remarque : On utilise généralement des contacts NF pour tous les éléments qui touchent la sécurité.
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1.3.2. Signaux analogiques

Les signaux analogiques sont fournis par des capteurs. Il existe deux types de signal analogique :
* Les courants compris entre 4mA et 20 mA.
* Les tensions comprises entre 0V et 10V.
Les étendues de mesure des entrées analogiques des API sont généralement réglables, dans la limite des pleines
échelles des cartes d’entrée utilisées.
Rappel :

Minimum Maximum
étendue de mesure Etendue de mesure étendue de mesure

Minimum Pleine échelle ‘ _ Maximum

0% 100%

pleine échelle pleine échelle

1.4. Les sorties

1.4.1. Sorties TOR

Les sorties analogiques des API sont des contacts NO. On devra penser a utiliser une alimentation de 24V pour
commander un organe TOR.

1.4.2. Sorties analogiques

De la méme maniere que les entrées, il existe deux grandes familles de sortie :

* Les sorties courant (mA) ;
* Les sortie tension (V).

2. Cablage d'un API

2.1. Alimentation

Les API sont alimentés par une source de tension. Soit avec une tension alternative de 230V, soit avec une
tension continue de 24V. Dans tous les cas, on pourra une fois I'’API alimenté disposer d'une source de tension
continue de 24V.

2.2. Entrées

La masse est généralement commune a toutes les entrées. Pour les entrées TOR, il faudra faire attention aux
types de contacts NO ou NF qui y sont connectés.

Exemple :

M BPO BP1 10 11
< 10 0 0 0 1

> Bp()

& API 0 1 0 0
m
~ 1§ 1 0 1 1
Bpl 1 1 1 0

2.3. Sorties TOR

Les sorties TOR disposent de deux connecteurs. L'un d’eux (I'alimentation 24V) peut étre commune a plusieurs
sorties. L’autre fournira alors une tension 0 ou 24V fonction de I'état logique de la sortie.
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2.4. Sortie Analogiques

Les sorties analogiques disposent de deux connecteurs. L'un d’eux (la masse) peut étre commune a plusieurs
sorties. L’autre fournira alors une tension ou un courant fonction de la sortie.

3. Programmation

Un automate fonctionne avec un programme qui est dans sa mémoire. Ce programme contient la configuration
de 'API ainsi que les relations entre ses entrées et ses sorties. Le développeur devra définir les relations entre
les sorties Qi et les entrées Ii :

Qi =Fi(lo, I3, I2 .... In ) aveci et n fonction de la configuration de I'automate.
Pour réaliser cela, le développeur utilise un logiciel qui lui permettra d’écrire un programme puis de le
transférer sur ’API via une liaison numérique.

Ordinateur API
RS232
ou

. Ethernet

- >

- - o Communication

Les automates WAGO se programme a I'aide de CoDeSys. % CoDeSys ¥2.3

Le modele utilisé en TP est un WAGO_750-849.

3.1. Création d’un nouveau fichier

*  Choisir le menu Fichier/Nouveau.
* Dans le menu Configuration choisir I'automate utilisé :

Parameétres du cible X|
Configuration: None ﬂ | 0K I Annuler |
WAGD_750-841_(Fw12-..) a

WAGD_750-842
WAGD 750-843

WAGO_750-871_...-Fw04)

WAGO_750-871_(Fw05-...)

WaG0_750-872-020-000

WAGO_750-872_...-Fw02)

WAGO_750-872_(Fw03-.. ¥

¢ (Cliquer sur OK, pour valider votre choix.
* Choisir le langage :

CEI 61131-3
X IL : Liste d’instruction (Assemb]eur)
Nom: PLC_PRG] ok | LD : Langage Ladder (Contacts)
el S A | FBD : Boites fonctionnelles (Logigramme)
' Programme 9 ||L . . .
e € b SFC : Sequential fur’lctlon chart (Grafcet)
¢ Fonction C FBD ST : Texte structuré
Type de retour: CISFC
|G [0 || s
C CFC CEI
CFC : Continuous Function Chart
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Prendre CFC, cela nous permettra de programmer des modules dans tous les langages disponibles.
% Fichier Editer Projet Insérer Extras Enligne Fenétre Aide

iJ_I.J D@ 0ISISAS *[R@wW 0> -] =|=(8)ols|e|]d %M Slole| wde]

D00[PROGRAM PLC_PRG
: D00ZVAR
<<<<<< “-[g] PLC_PRG (FRG) DOD3[END_VAR

[

Ajouter des modules d'entrée/sortie, cliquer sur 'onglet en bas :
: """ Ui; Configuration de l'automate

Mod. | ™3 Typ... | 2] isu.. [$2) Res.. |

* Double-clic sur:
* Puis un clic droit sur K-Bus, Ajouter un élément : =

Hardware configuration
- [ Paramétre de

Insérer élé
Ajouter sous-élement
Remplacer élément
Calcule les adresses

\‘[n

Fieldhus variz
Flag variables

¢ Puis:

Couper Chr|+%
Copier Chrl+C
Coller CErl+HY
SUppRrimer SUppr
. . ) , .
* Enfin ajouter des modules d’entrée/sortie comme 0750-0430 et 0750-0530 :
x
Configuration Input | Outpt | variables |
750-849 LR A ‘ Variablen ‘
Pos. | Ttem Number | Description Name | address | Type | Comment
There are no IO modules to show in this view. There are no data points to show in this view.
< { L | K1 o
oK Cancel
oo E i
Configuration  Input  Output | variables | Configuration  Input | Output | variables |
‘ 750-849 R B T ‘ 750-430 - 8 DI 24 ¥ DC 3.0ms J 750-849 B2HBXET I ‘ 750-530 - 8 DO 24 ¥ DC 0.5A J
Po: ber ___ Desaription Name | Address | Type | Comment Pos. | Ttem Number | Description Name. | address | Type | Comment
] | VBCSoms %I%0.0  BOOL  Ch_1 Digital input 1 %QX0.0  BOOL  Ch_1 Digital output
4VDCO.5A %IX0.1  BOOL  Ch_2Digital input 5% C0.5 %Qx0.1  BOOL  Ch_2 Digital output
%I¥0.2  BOOL  Ch_3Digital input %QX0.2 BOOL  Ch_3 Digital output
%I¥0.3  BOOL  Ch_4 Digital input %QX0.3 BOOL  Ch_4 Digital output
%Ix0.4 | BOOL  Ch_S Digtalinput %QXD.4  BOOL  Ch_S Digital output
%I¥0.5  BOOL  Ch_6 Digital input %QX0.5 BOOL  Ch_6 Digital output
%Ix0.6  BOOL  Ch_7 Digital input %QX0.6  BOOL  Ch_7 Digital output
%Ix0.7 | BOOL  Ch_8 Digtalinput %QX0.7 | BOOL  Ch_8 Digital output
gl | sl B < |l ]
-“ Cancel ok Cancel
% == 2|

2|

Vous pouvez définir alors le nom de chacune des entrées ou sorties que vous allez utiliser (10, I1, I2...).
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3.2. Supervision

Mod...

o Tup...

Visu... I E—, Res... |

3.2.1. Boutons

* Insérer un objet dans le dossier Visualisation (Clic droit) ;

Créer un objet (un cercle par exemple), double cliquer dessus pour le configurer ;

Définir la couleur de I'objet :
- pour I'état 0 (Couleur) ;

Donner le nom de la variable
booléenne qui changera la couleur

Donner le nom de la variable
booléenne qui sera modifiée par

v 1 . V1
0 ; de I'objet. un clic sur I'objet.
- pour I'état 1 (Couleur d’alarme) ) )
Variables->Changer la->nom_Variable Entrée->'Toggle' variable ->nom_Variable
Contrer | lémentréguter (#0) E x ConTgurr | ment réguier (£0) x
Catégorie: Catégorie: Catégorie:
Echell  Coul Echell bl Echell Entrée
ey o e Tete ok Tee B Toogevaiatle [0 e
Variables de texte Deda | Cadr | T | Variables de texte Invisible: I Annuk | Variables de texte Annk
- e e R i
Epaisseur des lignes Epsieei dos fore oy Epsisei des e I Frapperlavaisble [
[Vatiables de coleurs: I Pas de Couleur I Pas de Cade Vaisbles de couleus: desacivec I Variables de couleurs: I Frapper FALSE
Mouvement absolu Mouvement absolu Mouvement absolu 5
Mouvement relatif Mouvement relatit Changer la 10 Mouvement relatif | Amener it [—
Viatabies . fsistissm— Varisbles
Entiée Erd i Entige Affichage de I~ Exécuterle programme: J|
Texte pour tooltip Texte pour tooltip Base Texte pour tooltip
Drits daccés Deda Cad Droits daccés ase de I Droits dacces izble .
” edans adre. i e e oo maé ™ Insert le texte de variable Montrer le texte'
Facteur de Teste | Min:
conversion: TR o
InfoBulle dislogue: i
Affichage: e

La variable doit étre booléenne.

La variable doit étre booléenne. Elle ne
doit pas étre une sortie de 1'automate.

* Puis, appuyer dans I'ordre sur les boutons :

* Pour changer I'état des variables il suffit de cliquer sur les boutons.

3.2.2. Chronogrammes

’, |
* Insérer une tendance ;

3.2.3. Autres éléments

Pour simuler le fonctionnement de I'automate, cocher le menu En Ligne/Simulation.

2= BBl

Ajouter dans Sélection des variables, celles que vous voulez visualiser.
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