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Votre premier projet Unity Pro

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne Pour aller plus loin

Ce didacticiel a pour objectif de montrer la simplicité d‘usage de Unity Pro
Jo
par la mise en ceuvre d’'une application pilotée a partir de I’automate
programmable Modicon M340.

# Unity Pro XL : CONVOYEUR®* - O] x|
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Objectifs

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne Pour aller plus loin

Partant du cahier des charges d’une application, nous allons vous montrer les principes de
developpement d’un projet avec Unity Pro

Le didacticiel comporte 4 parties :

1.

Programmer en langage LD (langage a contact) : cette
partie présente la méthodologie de création d’ un projet, les
procédures de programmation en LD, ainsi que la mise au
point du projet.

Programmer en ST (langage littéral structuré) : cette partie
présente les procédures de programmation et de mise au
point en ST ainsi que I’ utilisation d’ écrans d’ exploitation pour
visualiser et piloter le procédé.

Modifier en ligne : présente les procédures de modification
en ligne du programme.

Pour aller plus loin : Cette derniére partie du didacticiel
présente la simplicité d’intégration d'un automate Modicon
M340 programmé avec Unity Pro dans une architecture

d’ automatisme : pilotage d’ un variateur de vitesse ATV31,
dialogue opérateur avec un terminal Magelis XBT GT.

Commande du convoyeur

RUN URGENCY _STOP

MOTOR

" RUNNING

Votre premier projet Unity Pro

(* Comptage pileéces?)
Lf re (optical_sensor) then
ine (number);
end_if;
Lf re (new_pallet) then
nunmber:=0;
end_if;
if number=10 then
pallet full:=true;
else
pallet full:=false;

end_if;

Amvyfnaat_

/Ifwmal /Cible1 - Ecran1 - Languel |
g 50 200

= Le projet sera mis au point sur le simulateur automate puis configuré pour s’ exécuter sur I’ automate réel.
m Des démonstrations enregistrées de modes opératoires vous seront également proposées.
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Votre premier projet Unity Pro
Approche méthodologique

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne Pour aller plus loin

L’installation a piloter est un convoyeur servant a transporter des pieces qui sont rangees par 10

puis évacuées sur une palette. Pour chaque fonction, un cahier des charges sera proposé ainsi
gu’une méthodologie de développement.

L’ application retenue comporte 3 fonctions :

» La fonction Convoyeur qui permet le pilotage du convoyeur.

= La fonction Palettiseur qui permet le comptage des piéces
et de traiter une nouvelle palette.

= La fonction Gestion qui permet d’ arréter le convoyeur au
bout d’ un certain temps, s’ il n’ y a plus de piéce sur le
convoyeur.

[unter ] Foona ] U]
( »
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Votre premier projet Unity Pro
Introduction a Unity Pro

Unity Pro permet de programmer les automates Modicon M340, Premium, Atrium et Quantum.
Le navigateur de projet visualise I'organisation de I'application et donne l'accés aux éditeurs. Les
fenétres sont repositionnables sur I'écran et peuvent étre affichées selon plusieurs modes (pleine
| page, réduit, flottant)
# Unity Pro XL : CONVOYEUR V1 SANS TEMPO _ O] x|

Fichier Edition Affichage Services Outils Geénération Automate Mise aupoint Fenétre Barres de menus

[a=a& [y e)os|w[es|E]s||ewrs e nn || na [ w
Définition de Ia R B EEUEE 6 el
configuration Navigateur du projet X
matérielle Yue structurelle R
%a, e Fenétre d’ édition
Configuration des ::::z "F‘;"::: é":""" /( Déclaration des
axes Yariables et instances FB S don nées
numériques Mouvement L
i !
Confi tion Programme ( Création de tables d’ animation
onfiguration des () Tables d'animation des variables de I’ application
reseaux s D Ecrans d’ezploitation
- m Documentation ~—
Création des ﬁgh vaefonctionnelle
programmes () Fonctionnel Station —] Création d’ écrans graphiques
d’ exploitation de I’ application

|S1EY

Fenétre d’ informations

M[4T> P\ Generation £ Importer/esporter h_ Eneur utilisateur  J, Rechercher/Remplacer /'
Prét Ligne d’ état [Mode Lecture/Ecriture IHM [Local | | | TCPIPA27.001 | |
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Programmation du convoyeur en langage LD
Cahier des charges du convoyeur

Cahier des charges Création du projet |l Déclaration des données Programmation en LD [l Génération du code

L’ installation comprend un convoyeur et un pupitre de commande

B Les besoins en entrées :

* Une entrée RUN de mise en marche du convoyeur
* Une entrée STOP d’ arrét du convoyeur

 Une entrée URGENCY d’ arrét d’ urgence

B Les besoins en sorties :
* Une sortie commande moteur MOTOR
» Une sortie voyant RUNNING

Remarque :

Dans cette premiére phase basée sur I’ utilisation du
simulateur intégré a Unity Pro, nous définissons les
informations d’ entrées/sorties nécessaires sans affecter pour
I” instant les adresses physiques.

L’ affectation des entrées/sorties sera réalisée en phase 3.

Utilisez les boutons de la maquette pour comprendre le
cahier des charges

Schneider 4 aH > 3
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Votre premier projet Unity Pro

Meéthodologie de développement

Cahier des charges Création du projet |l Déclaration des données Programmation en LD [l Génération du code

La chronologie de développement que nous vous proposons est la suivante :

Prise en charge de | application

Réalisation du projet

Cahier des charges

Création du projet

Analyse

Déclaration des données

Lancement de
Unity Pro

Y

Création du programme

@ Unity Pro XL : MACHINE V4

|Fichisr Edition  Affichage Services Outils  Génération  Automat

Analyse du programme et
génération du code

AR ||Eyes s e =& ||S

i

eaMB Q-

w

Mise au point du projet

Transfert du projet dans le
simulateur

Passage en Run
Visualisation dynamique du
programme et réglage de
variables

Navigateur du projet X
& Yue structurelle

commande convoyeur

RU'N UR?EI;ICY SITOF MPTQ.'R

Commande du convoyeur

N URGENCY _STOP 'MDTDR

[ =g =g

é} Electric

{y CONYOYEUR
:: g ::pn::g:::n‘:l::sdélivés | |."'| |.u" l ] MOTOR) RUNNING
é E::u:“:.m MDTﬂ RUNNING —
@ (0 Communication Vo
Schneider 4 A > 7
1



Programmation du convoyeur en langage LD
Analyse du cahier des charges

Cahier des charges Création du projet |l Déclaration des données Programmation en LD [l Génération du code

Cette phase consiste a déterminer la logique de commande du convoyeur

Commande du Convoyeur

Structure du programme :
RUN URGENCY STOP MOTOR

Le convoyeur démarre lorsque I’ utilisateur appuie sur le —{ | |/| i/i < >7
bouton RUN et s’il n’y a pas d’ arrét d’ urgence. MOTOR

RUNNING
Le convoyeur s’ arréte lorsque |’ utilisateur appuie sur le | 4l _ < )
bouton STOP ou sur I’ arrét d’ urgence. M
Le programme sera réalisé langage Ladder (LD).
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Programmation du convoyeur en langage LD
Création du projet (1/3)

Cahier des charges Création du projet ||l Déclaration des données |l Programmation en LD |l Génération du code

A l'aide du logiciel Unity Pro nous allons maintenant :
» Créer un nouveau projet intitulé « Machine »
» Définir la base de I'automate

Navigateur du projet

%a Vue structurelle

Sélectionner le menu
Fichier/Nouveau.

........ {3, |Configuration
........ 0: Bus automate

........ 3:CANopen
4 -------- C'b Types données dérivés
AAAAAAAA Cb Types FB dérivés
La structure du =J-~-{J), ¥ariables et instances FB

projetestcréée. A| - @, Varisbles élémentaires

FE= 8 Affichage, (Outils  Automate 7

‘ L% Nouveau... Chrl+-M }

‘ ~~~~~~~~ @), variables dérivées

Automate | Ve . min. | Descripon 4 8, variables derw,e,es 1S )
= e e e .l G e ik, Instances FB élémentaire
B+ Modicon M340 } ek e &k, Instances FB dérivé

B> P34 1000 ' 01.00 | CPU 340-10 Modbus b T | (3, Mouvement

BMX P34 2010 [ 01.00 | CPU 340-20 Modbus CANopen " A | 1, Communication

B P34 2020 01.00 CPU 340-20 Modbus Ethernet =], Programme
' 2 l MX P34 2030 CPU 340-20 Ethemet CANopen (=)o, Téches

e ), MAST

o — a, Evénements
........ E!/ Evénements TIMER

Sélectionner la base automate: ~  —/_ || (8, Evénements 1S
BMX P34 2030 et valider par oK. N o C;!’ Tables d"animation
Le navigateur présente la structured’une -~ || . (L1, Ecrans d'ezploitation

-------- @I Documentation

application. +
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Création du projet (2/3)

avigateur du projet

Propriétés de Station

%a Vue structurelle
=N s 1 A Général I Protection | Identification | Commentaire |
S Exporter le projet... Nom :
[ Ajouter un répertoire utilisateur ... ‘} IMachine
________ C! Ajouter lien hypertexte ... Type:  Unity Pro XL
=) .a
) Tout déployer
Tout contracter
oK I Annuler |
Options du projet...

Enregistrer sous

Propriétés ALT+Entrée

Enreqistrer dans : I (9 PL7USER

Sauvegarder le projet a
I” aide du menu Fichier/
Enregistrer (Fichier

(Dcea CPL7
Effectuer un clic droit sur Station Dchos_o1 Dsim
et sélectionner le menu g:;';gﬁiﬁzwﬁ gﬂz
Propriétés, afin d” indiquer le Demboteilage_PL7_PRO =
nom et saisir le commentaire (Djacques DU
du projet. < |

() valise_simu:
Dzip

@ ap520_coml
@ ap520_coml
@ appli_de_te
@ applications

Nom du fichier :

Type:

Projet_Machine

I Fichiers Unity Pro (*.STU)

El

Enregistrer

Programmation du convoyeur en langage LD

Création du projet Déclaration des données Programmation en LD Génération du code

<

A

[ |
Annuler |
>



Programmation du convoyeur en langage LD
Création du projet (3/3)

Des démonstrations de différentes procédures vous sont proposées dans ce didacticiel.
Lancez ces démonstrations, puis effectuez vous-méme la procédure présentée avec Unity Pro.

B Démonstration
Cliquer sur l'icone ci-contre pour lancer la démonstration sur la création de |” application

Signification des commandes utilisables pendant la B m D

démonstration )
Lecture Pause Rembobiner

A la fin de la démonstration, END est affiché puis , le film se repositionne en début.
Cliquer sur le bouton Pause si vous souhaitez rester sur la derniére image.
Fermer la démonstration avant de passer a la page suivante.

B A vous de jouer...
Lancez le logiciel Unity Pro et réalisez les opérations de création du projet.

Schneider "
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Programmation du convoyeur en langage LD
Déclaration des données (1/2)

Cahier des charges Création du projet | Déclaration des données Programmation en LD [l Génération du code

La déclaration des données peut se faire :
- soit a partir de I’ éditeur de données,
- soit au fil de I’ eau, lors de la saisie du programme.

Nous allons déclarer les données d’ entrées relatives au programme Convoyeur dans |’ éditeur de données.
Les données de sortie seront déclarées au fil de I’ eau lors de la création du programme.

Entrées Sorties
Nom Type Commentaire Nom Type Commentaire
RUN EBOOL Départ
bt MOTOR EBOOL | Commande Moteur convoyeur
STOP EBOOL Arrét convoyeur
RUNNING EBOOL | Voyant Marche/Arrét du moteur
URGENCY EBOOL Arrét d’ urgence

Remarque : Nous typerons les variables d’ E/S en EBOOL de fagon a pouvoir les associer ensuite aux voies
des modules de I’ automate.

Schneider 4 o~ > 2
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Programmation du convoyeur en langage LD
Déclaration des données (2/2)

Sur I'atelier Unity Pro, vous pouvez utiliser des variables en déclarant uniquement le nom et le
type mais sans déclarer d'adresse : ces variables sont non localisées, c'est le systeme qui

attribue de maniére interne ces adresses.

Nom IType v Adresse v Valeur Commentaire v
& RUN BOOL v ]um

Effectuer un double
clic sur Variables
élémentaires pour
accéder a |’ éditeur de
données.

Indiquer :
Le nom de la variable

Le type de la variable : EBOOL
Le commentaire de la variable.

Déclarer toutes les
variables suivantes

Variables dérivées
Variables dérivées EIS
Nom IType v I.d\m\ \ v |Va|eur ICommenlaire v |

Instances FB el{er.mfntalre @ RUN EBOOL Départ convoyeur
Instances FB dérive & STOP EBOOL Arrét convayeur
™Y Arrét d'urgence

L

Remarque : les autres données seront déclarées au fil de I’ eau lors de la création du programme LD

@ Schneider 4 o~ > 13
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Programmation du convoyeur en langage LD
N= Création de la section convoyeur (1/3)

Cahier des charges Création du projet |l Déclaration des données | Programmation en LD |l Génération du code

Une projet Unity Pro peut comporter plusieurs taches (tache maitre créée par défaut et qui

représente la tache principale, des taches événementielles, ...). Les taches sont composées de
sections et sous-programmes. L’ ordre des sections détermine I’ ordre de scrutation du programme. jpe

=l r’\'j’ Configuration
[l 0:BMX XBP 0300
------- in, 3:CAlopen Général ILocaIisalionl Condilionl Commentairel
»»»»»»»» C!’ Types données dérivés
- [:,!' Types FB dérivés

Nom :
[ — @’ ¥ariables et instances FB Ioonvoyeur
o, Wariables élémentaires
@), Watisbles dérivées Langage : Protection :
[l Variables dérivées EIS
....... ‘,V Instances FB élémentaire IST LI E e LI
" Instances FB dérivé ]SLT
v C!' Mouvement } FEBD
[Fa— D’ Communication SFC
- @' Programme .
= @’ Tiches
=l @' MAST

"""" : oK | Annuler | Appliquer | Aide |

Saisir le Nom de la
section et sélectionner
le langage LD puis
valider par OK.

Effectuer un clic droit
sur Section et
sélectionner le menu
Nouvelle section.

N
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Programmation du convoyeur en langage LD
Création de la section convoyeur (2/3)

J/Effectuer un\l

double clic -
pour '

Sélection
du type
d’ objet.

Propriétés du contact

renseigner " :
Général | Commentanel
le contact
| | Expression BOOLEENNE
: I
Editeur LD : Sélection d'instance
’ -
Poser I’ objet RN =
sur la cellule L
SII Variables | Blocs fonction | " ok | e | / Cliquer sur ... pour

faire apparaitre la
liste des variables
déja déclarées

Y | Nom [* B
MNom Commentaire

PSRN |EBoOL | Départ convoyeur
& STOP EBOOL Arrét convoyeur

& URGENCY EBOOL Arrét d'urgence

Sélectionner I’ objet
dans la liste en double
cliquant (Veiller a ce
que la case "dans
structure" ne soit pas
cochée).

Remarque : L’ écran de saisie est divisé en cellules recevant les différents objets. Un survol avec la souris donne la
signification de I’ objet.

{ Schneider 4 2 ) 15



Programmation du convoyeur en langage LD
Création de la section convoyeur (3/3)

Création du réseau de contacts avec déclaration des variables au fil de I’ eau

Effectuer un double
clic pour renseigner
I” objet

Commande du convoyeur
(m] o

RUN URGENCY STOP

Expression BOOLEENNE
( =15l
minmmlls  Lisraifars

Renseigner <
- I’ objet et
[ dide |

valider par OK.

Propriétés de la bobine

} Général I Commentaire | 3

Indiquer le
type d’ objet
et valider.

Sélectionner le
type d’ objet et
le positionner.

URGENCY  STOP

Remarque : Le type d’ objet proposé est toujours en cohérence avec |’ objet sélectionné.

16
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Programmation du convoyeur en langage LD
Analyse et premiere genération du projet (1/3)

Cahier des charges Création du projet Jll Déclaration des données |l Programmation en LD | Génération du code

La saisie d” un programme étant terminée, nous allons effectuer I’ Analyse du projet (signaler les

erreurs et avertissement dans le projet) puis la Regénération du projet (indispensable la premiére
fois).

Mise au point  Fenétre ?

Connexion

Exécution du programme sur le simulateur

Définir 'adresse. ..

Le projet peut étre exécuté sur : -
- L’ automate et il faut dans ce cas définir la configuration. . (£ tode standard
- Un simulateur de I automate et dans ce cas la définition de la configuration /'V &k Mode Simulation

n’ est pas nécessaire.

Lors de |’ analyse et de la génération de code, Unity Pro tient compte de la
cible automate ou simulateur

Remarque
Le simulateur d'automate permet de simuler un projet dans son ensemble avec toutes les taches utilisateur associées.

Schneider 4 o~ > 2
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\ Programmation du convoyeur en langage LD
i | Analyse et premiere genération du projet (2/3)

Cahier des charges Création du projet Jll Déclaration des données |l Programmation en LD | Génération du code

> L’ analyse permet de vérifier I absence d’ erreurs de syntaxe dans votre application. ®
Affichage des erreurs et des avertissements avec navigation vers les éditeurs a |’ origine de ®-

chacune des erreurs.

Lancer
’
I"analyse du

® Unity Pro XL : CONVOYEUR*

. Analyser trl+Maj+B
fs2]analyser le projet
%a Vue structurelle ) L Ctrl+8

I__’ e ‘Configuration 3 ||| I T T

Un avertissement signale un
élément pouvant poser probléeme
mais n’ empéche pas le transfert
dans le simulateur ou I’ automate
—— Une erreur bloque tout transfert

Analyse en cours...

{CONVOYEUR : [MAST]} (I: 3, c: ) W1072 variable attendue v
{CONVOYEUR : [MAST]} . 0 erreur(s), 1 avertissement(s] >
Processus réussi : 0 Erreur(s] ., 1 Avertissement(s) B

Affichage du résultat de
I’ analyse du projet.

x|
=

Effectuer un double clic sur
I” élément signalé en bleu
ou en rouge, Unity Pro se
positionne automatiquement
sur |’ élément en cause.

N

-~ 1o
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Programmation du convoyeur en langage LD
Analyse et premiere genération du projet (3/3)

Cahier des charges Création du projet Jll Déclaration des données |l Programmation en LD | Génération du code

Le premier transfert nécessite une regénération compléete du projet.
> Par la suite, il sera nécessaire uniquement de générer |’ application pour prendre en compte les
modifications.

Mise au point Fenétre ? Automate Mise au point |
Connexion Analyser _trl+Maj+B
Définir 'adresse. .. ~A £ Analyser le projet

(7 Mode Standard ‘} (¥ Générer le projet Ctrl+B
[%ﬁ Mode Simulation L ‘

Sélectionner le menu
Génération /
Regénérer le projet.

Sélectionner la cible
d’ exécution du
programme par le menu
Automate / Mode
simulation.

Zl[Analyse en cours...

- {a : [MAST]} 0 erreur(s], 0 avertissement(s]
Génération en cours... i
{Sous-équipement (0.0:C3.M3 ) CANopen comm head} Le nombre de %MW réservés en e Aﬁlc_hage deS
{Sous-équipement (0.0:C3.M3 ) CANopen comm head} Le nombre de %MW réservés en s avertissements

{Sous-équipement (0.0:C3.M3 ) CANopen comm head} : Le nombre de %M réservés en enli
{Sous-équipement (0.0:C3.M3 ) CANopen comm head} : Le nombre de %M réservés en sorl
Edition des liens en cours...

Processus réussi : 0 Erreur(s) , 4 Avertissement(s)

ou erreurs
éventuelles

Remarque : Les avertissements sont dus au fait que le bus CANopen n’ est pas configuré

19

Schneider 4

é} Electric




Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au point du projet (1/6)

La regénération étant correcte, nous allons mettre au point I’ application a I’ aide du simulateur
automate en nous connectant dans un premier temps avec celui-ci.

Mise au point Fenétre ?
‘ Connexion Ctrl+K "1/

Sélectionner le menu
Automate / Connexion
Le bandeau inférieur

affiche I’ état du simulateur.

Le simulateur se lance

4

Mode LecturefEcriture THM  [R(FESHS0

' MO CONF PAS D'UPLOAD INFO TCPIP:127.0.0.1 | | LAl [

Dans le bandeau, il est indiqué que
le projet ouvert dans Unity Pro et
celui dans le simulateur sont
différents.

Remarque : Le ? dans la barre des taches signale que le
simulateur est lancé sans projet valide.

Schneider 4 2 ) 20




Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au point du projet (2/7)

Cliquer sur
Transférer.

Mise au point  Fenétre ? N N
Déconnexion ‘—1/

Projet PC Projet automate écrasé
:. e st n Nom : |MACHINE Nom : [iprojet non valide]
‘E’l'i Mode Simulatior Version:  [0.013 Version: |
Comparere, g;;g‘fa'gm: [0270772007 14:22:18 g:;:g:m [

I Mise en RUN de l'automate aprés le transfert
Transférer l Annuler |

>

Sélectionner le menu
Automate / Transférer le
projet vers I’ automate.

B Mode Lecture/Ecriture IHM [ZelM STOPUPLOAD INFO OK TCPIP:127.0.0.1 | | [Badaad

Le bandeau indique que les
programmes sont identiques
mais que I’ automate est en
STOP.

N
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Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au pomt du pr()]et (3/7)

La connexion étant réalisée, nous pouvons exécuter le programme convoyeur dans le
simulateur.

PG EGE Mise au point Fenétre 7

Déconnexion k
Sélectionner le menu
il Automate/Exécuter. Exécuter ]
- Projet automate :
Nom : MACHINE

Comparer... Versi_on 1 0.013 :
2.‘,, Transférer le projet vers l'automate Chrl+L » Demiore generetion : 02/07/2007 142219
F [‘[ T /-V Confirmez-vous la commande "Exécuter" sur ce projet ?

Transfert des données du fich ers 'automate B Annuler |

Transfert des données dgJdutomate vers le fichier

Exécuter P Ctrl+R .

4 R g Cliquer sur Ok pour passer

I” automate en RUN.

Mode Lecture/Ecriture IHY [Ze0

 f uPLOAD INFO OK TCPIP:127.0.0.1 | | GENERE

Le bandeau nous indique
que I’ automate est en RUN.

Schneider 2
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Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au point du projet (4/7)

Nous allons pouvoir visualiser le programme en dynamique et modifier les variables pour simuler
le fonctionnement du convoyeur.

Navigateur du projet X

'Ea Vue structurelle

------- .y MACHINE
Configuration

Types données dérivés
Types FB dérivés -

. |
¥ariables et instances FB
Mouvement /V

Communication

Programme

La section Convoyeur apparait
en dynamique.

Les contacts passants sont

en vidéo inverse (sur fond

bleu).

Effectuer un double clic
sur la section
Convoyeur

23
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Modification des variables depuis I’ écran de visualisation du schéma en ladder. e

Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au pomt du pm]et (5/7)

COMW

MOTOR)

: URGENCY ST
: I:|=
n

Commande du convoyeur |

RUN URGENCY _STOP

RUNNING

Remettre a 0 la
commande RUN
(En réitérant 1 et 2)

Sélectionner la
variable RUN.

-
—
| MOTOR /1’
-

'-

S —

Commande du convoyeur

Effectuer un clic
droit puis
sélectionner le menu

Mo? & Couper Chrl+x

B3 Copier Ctr+C Modifier la valeur et

@ coler Ctr+ Mettre la valeur a 1.
Définir le point d'arrét
Définir le point de visualisation

&4 Fenétre dinspection F9
Remplacer les variables...

& itialiser la recherche Ctrl+U

A Initialiser la table d'animation Chr+T

Modifier la valeur...

pu—  Modifier la valeur 4 Mettre 40
—

Forcer la valeur 4 Mettre 41

Commande du convoyeur BJ

Le moteur a
démarré et le
voyant de
marche est
allumé.

N
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Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au pomt du pm]et (6/7)

Commande du convoyeur

o o -
Un  URGENSY” STDR _ MOTOR

E a /V
RUNNING

Sélectionner la case 3
par sélection multiple
(Shift).

Sélectionner la
case 2.

. 4

Effectuer un clic droit
puis sélectionner le
menu Initialiser la
table d’ animation.

Modification | Forcer | Y h AR 2 < Ul [T Chain Commande du convoyeur
Nom
[J URGENCY 0 |EBOOL | Awnétdurgence P
& STOP 0 EBOOL Arrét convayeur \{\ C & Couper Chrl+¥
& MOTOR 1 EBOOL Commande du moteur 0 .
© RUNNING 1 Copier Ctrl+C
& Bk L La table d’ animation & coler il
L a,
n .apparal! ave_c Ies’ Remplacer les variables...
variables sélectionnées.
H 25
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Programmation du convoyeur en langage LD

Mise au point du projet (7/7)

Table[Editeur LD - convoyeur : [MAST]]
| Fecer [RSEFR
‘~\ Nom v | Valeur I Type v I Commentaire

@ URGENCY 0 EBOOL Arét d'urgence
% IRGENCY o 0 EBOOL Arrét convoyeur
1 EBOOL
2o 2
0

| I Cheineséx

& STOP Commande du moteur
EBOOL Yoyant marche moteur

NNING
: gg;ﬁﬁ\lﬁ n :: EBOOL Départ convoyeur
. 0
Sélectionner le
b_oyton_ Sélectionner , : T
Modification. la variable 7 Cliquer sur I icone
de mise a 1.

STOP.

I Modification H Forcer |H K2 _:f ’ 7 i
Nom v l Yaleur \J\ Nom M I WValeur

& URGENCY 0 ¥ URGENCY 0

& STOP 1 La variable STOP S HoTOR ]

© MOTOR 0 est a 1 et le moteur

& RUNNING 0 S & RUNNING 1

© RUN 0 s arrete. & RUN 0

- - Sauvegarder le Projet.

Fin de la phase 1: Programmer en LD.

N
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Programmation du palettiseur en langage ST
Cahier des charges du palettiseur (1/2)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

Nous allons maintenant réaliser une extension du projet en rajoutant le palettiseur a I’ installation
précédente. Le convoyeur améne des pieces qui sont ensuite rangées par 10 sur une palette.

B Les besoins en entrées :

» Une entrée pour le capteur optique permettant le
comptage des pieces (Optical_sensor).

* Une entrée New_palett pour évacuer la palette,
remettre le compteur (Number) a O et appeler une
nouvelle palette.

B Les besoins en sorties

» Une sortie pour le voyant Palett_full

* Une sortie Blocker pour piloter le bloqueur des
pieces qui arrivent.

Utilisez les boutons de la maquette pour comprendre le cahier des
charges : RUN, New Pallet

Schneider 4 o~ > 27
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Programmation du palettiseur en langage ST
Cahier des charges du palettiseur (2/2)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

La chronologie de développement que nous vous proposons est la suivante :

Réalisation du projet Ecrans d’ exploitation

Déclaration des
données
| s . ’ ,
o . Pilotage a | aide d un écran
Création de la section d’ exploitation
en langage ST

Prise en charge de | application

Cahier des charges
I

Analyse

|
Mise au point

{* simulation du passage de pieé
optical sensor:= MOTOR and not

If re (optical_sensor) then
inc (number);

end 1if;

if re (new_pallet) then
number:=0;

Schneider
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Programmation du palettiseur en langage ST
Analyse du cahier des charges

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

Structure du programme et visualisation du procédé dans Unity Pro avec un écran d’ exploitation .

B Structure de la section Palettisation

= Si le convoyeur est en marche, les boites sont e — e 10
déposées sur le convoyeur. m —
= Les boites sont comptées. Lorsque I’ on atteint

10 boites, la palette est pleine et le bloqueur est @) OX®) - p

active. Ecran d’ exploitation
= Sur demande opérateur, |la palette est P

évacuée pour en traiter une nouvelle. L . . . @ %

= La section sera programmeée en langage Hew Pallet
Littéral Structuré (ST). 7 - $|
= Un écran d’ exploitation permet la commande frp— p— p—

et la visualisation de I’ état du procédé.

Remarque :
Pour simuler I" approvisionnement des boites, chaque seconde par exemple, nous utiliserons le bit systéeme %S6

Schneider 4 aH > 29

é} Electric



Programmation du palettiseur en langage ST
Déclaration des données

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

> Nous allons ajouter les nouvelles variables a la liste des variables déja existantes.
Se déconnecter du simulateur (Menu AUTOMATE / Déconnexion) pour revenir en mode local.

Effectuer un double clic sur
Variables élémentaires

Adiesse v Waleur Commentaire Utilis& v

LR HMOTOR

, T T @& RUN EBOOL Départ convoyeur 2

pour acceder a |I" éditeur de @ RUNNING | EBOOL Voyant marche mote... | 2
nn A . & STOP EBOOL Arrét convoyeur 2

dO ees - & URGENCY EBOOL Arrét d'urgence 2

-

L’ écran apparait avec les
variables déja déclarées.

Nom | Type v | B ¥ | Valeur Commentaire v
' & BLOCKER EBOOL Bloqueur de piéces
R .V Yariables élémentaires & NUMBER INT Nombre de pieces dans la palette
- q’ Variables dérivées & MOTOR EBOOL Commande du moteur
B A evinklas Aeindan CIC A 4 NEW PALETT EBOOL Appel nouvelle palette
AL SENSOR EBOOL m Détecteur de passage des piéces
Symboliser toutes < PALETT FULL EBOOL Palette pleine
, & RUN EBOOL Départ convoyeur
Ies donnees sans @ RUNNING EBOOL Vayant marche moteur
laisser d'espace @ STOP EBOOL Arrét convoyeur
A = A=A @ URGENCY EBOOL Arét d'urgence
Alde a Ia saisie dans |e nom - 9

du projet

N
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Programmation du palettiseur en langage ST
Création de la section palettiseur (1/4)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

> Création de la section palettiseur en langage structuré (ST).

n‘;_')!, Configuration _

0:Bus automate
9@']]]1' 0: EMX XEP 0200 Général I Localisation | Condition | Commentaire |
%\R' 3:CANopen Nom :
- D’ Types données dérivés —
. S!/ Types FB dérivés lpalelllseud
[=] v{j‘ ¥ariables et instances FB L )
PN angage : Protection :
.V Variables élémentaires
.' Variables dérivées » IST Aucun j
.V Variables dérivées E/S " E
" Instances FB élémentaire
" Instances FB dérivé /y
C!' Mouvement

[#] - ), Communication
. @’ Programme

ra’ Tiches
{3!, MasT
R ) ot

[, Seeti Nouvelle Section...

=1 (\-_—S!’ Evénements
w72, Evéng

[l

Annuler Appliquer Aide

Importer...

Saisir le Nom de la section
(Palettiseur) et sélectionner le
langage a utiliser, ici ST puis
valider par OK.

Effectuer un clic droit
sur Section et
sélectionner le menu
Nouvelle Section.

N
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Programmation du palettiseur en langage ST
Création de la section palettiseur (2/4)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

> Création du programme en littéral structuré : logique de simulation du détecteur optique en utilisant
des variables déja déclarées

B palettiseur : [MAST]

{(*simulation du passage de piéces devant le détecteur *)

B palettiseur : [MAST] B palettiseur : [MAST]

{(*simulation du IU&SE‘h {*sirmulation dul_ielxssac

Saisie du
commentaire
entre (* et *)

Appeler par un clic B E
droit I’ assistant de B Stiecton de dornies |

|

Cliquer sur ... pour

isi A | 8% A i . ~
saisie des données. 08 A rrichant An -nivin ECD faire apparaitre la
liste des variables
déja déclarées.
v
Nom Type v I Pl | Valeur I Commentaire v
E palettiseur : [MAST] & BLOCKER EBOOL Blogueur de pigces

& NUMBER INT Nombre de pices dans la palette

{*simulation du passage de pieéces devant le détecteur *° A

QETICAL, SENSOR

& MOTOR

q_\ & PALETT_FULL

EBOOL Commande du moteur
Appel nouvelle palette
EBOOL Détecteur de passage des piéces

Palette pleine

La variable
est saisie.

Faire un double-clic
sur la variable
OPTICAL_SENSOR.

Remarque : Les variables peuvent étre également saisies directement.

-~ 2
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Création de la section palettiseur (3/4)

Saisir le programme complet tel que ci-dessous.
Le controle du nombre de piéces se fait a I’ aide de structure de controle : « If then else »

Un assistant de saisie est propose.

Cliquer sur I’ icone
associé au IF
Un masque de saisie est
affiché

Renseigner le
masque

v

&) & BmEs R |4k A4 A A

{* Simulation présence piéce *)

Optical sensor := Motor And not Palett Full and %\ ;
n {* Comptage piéces *)
IF RE (Optical sensor) THEN <

INC (number);

END_1IF; A IF THEN
if re (New palett) then

number:=0; \{\ ELSIF THEN B

<78 w0 o

Cliquer sur
I” emplacement ou
vous souhaitez

end if;
insérer la if nueber=10 then ELSE
structure de Palett Full:=true;
controle slae END IF;
Palett full:=false; -
end if;
Aide a la saisie {*blocage de l'arrivée des piéces si palette pleine?*)

blocker:=Palett full;

du projet

Programmation du palettiseur en langage ST

Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

Schneider
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Programmation du palettiseur en langage ST
Création de la section palettiseur (4/4)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

Analyse du projet, génération et transfert dans le simulateur pour la mise au point.

| Génération Automate  Mise au poil ,m EnaiEain FoiE T
Analyser Cirl+haj+B i c .
- & Analyser e projet =0onnexion
| A Définir l'adresse...
- ¥ Géneérer le projet Ctrl+B E
. Ry/\énérergout le projet ‘1/ - [ff] Mode Standard
; & Mode Simulation
' CaEpEErer.

Transferer le projetvers 'automate

Sélectionner le menu
Analyse pour contréler les
modifications, apporter les
corrections si nécessaire,

puis effectuer une génération

partielle du code a |’ aide du
menu Générer le projet.

Passer en Connexion et
Transférer le projet dans le
simulateur par la méme
meéthode que celle utilisée
dans la phase 1 et passer

RUN 510
en RUN e =

Remarque : la commande Générer le Projet/ Regénérer tout le projet enchaine |’ analyse, si celle-ci n’ a pas été réalisée au
préalable

Schneider 4 2 ) 2



Programmation du palettiseur en langage ST
Mise au point de la section palettiseur (1/2)

Des couleurs sont utilisées pour afficher |’ état des variables en visualisation dynamique. Les
fenétres d’ inspection permettent de compléter la visualisation dans I éditeur.

in A ‘A{ A

/Couleurs des variables en fonction
de leur état {* simulation du passage de pieces devant le détecteur?*)
optical sensor:= MOTOR and not pallet full and %S6;

Type booléen :

_ ’ Comptage pieces*)
Verte S|_Ia varlgble est TRUE, If re (optical sensor) then
Rouge si la variable est FALSE inc (number) ; Les fenétres inspection \
end_if; permettent de visualiser |’ état
Fond Jaune pour les autres types. if re (new pallet) then des variables.
\ . number:=0; R Pour c_:ela clig_uenr sur la variable
end if; puis sur I" icéne lunette.
if number=10 then 6 Les fenétres inspection restent
alll.dr_ﬁ.l.l_l-_=|true; affichées malgré le scrolling
W pallet_full: TRUE -
Pour visualiser la valeur d’ une variable pallet full:=false;

numérique dans une info bulle il suffit de [ end_if;
pointer la variable avec la souris.

{*blocage de l'arrivée des piéces si palette pleine?*)
blocker:=pallet full;

Schneider 4 aH > 3
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Cahier des charges

>

Analyse Déclaration des données

*

Programmation en ST

Effectuer un clic droit et
sélectionner le menu
Initialiser la table
d’ animation ou CTL+ T.

{* simulation du p : de pléce jda
optical sensor:= MOTOR and not pa % CUUper Ctrl+x
B3 Copier Ctrl+C
If re (optical sensor) then 2 Caller, Chl+4/
inc (number) ; = i )
end 1if: s EE|ECiEn HE dEHTEES (Sl
e e (new pallet) then % Aesietantdeisaisie EEE (Str{+
number:=0; Creervariahble... Maj+Entree
end if; Commentaire F8
Sélectionner le if number=10 then AR SE(ECtian dE eEUs-RIGHIEmmE. ..
pallet full:=true;
proggm;r.\e de la & Atteindre... Clrl+G
palzftilsoerl:r pallet full:=false; A hitieleerlarecherche @il
) ﬂ'é'/lnitialiser la table d'animation Cirl+T
s ge de l'arrivée des pizg#s Aile \TEa TE F1
block =pallet full; =g
v Proptie S données r+Entrée
Caracterewoues  Alt+Fnirée

Modiication |

Programmation du palettiseur en langage ST
Mise au point de la section palettiseur (2/2)

Les écrans d’ exploitation

Personnalisation

Initialisation d’ une table d” animation pour visualiser |’ état des variables de la section Palettiseur.
Modification des variables pour vérifier le fonctionnement de la machine.

Foce || |

i % Bl | I Chaine

Nom

2
A 4 0 Commande moteur
& Palett_Full 0 EBOOL Palette pleine
& %56 1 BOOL
& number 0 INT Nombre de pieces
& New_palett 0 EBOOL Nouvelle palette
- blocker 0 EBOOL Bloqueur de piéces
-

N
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Programmation du palettiseur en langage ST
Les écrans d’ exploitation (1/4)

Unity Pro propose des écrans d’ exploitation destinés a faciliter I exploitation d’ un procédé automatisé.
Ces écran peuvent étre construit en mode local ou connecté
Nous allons créer un écran associé a la machine en mode connecté

Navigateur du projet | —

‘Ea Vue structurelle
{3 MACHINE . . 0

[ R D Configuration isi
---------- D Types données dérivés S,a,ISIr Ie norr.l de
vvvvv D Types FB dérivés | ecran et Vallder _‘/ i ol
[#-[] Variables etinstances FB par OK. _ == —
........... D Mouvement URGENHCY RUH STOP

[ R D Communication
[#-[Z] Programme
@[] Tables d"animation Propriétés des écrans

Ecrans d’exp|gijtatio L
Nouvel écran Général IAffichagel lnformationsl
huvelle famille /V ~Ecran
Nom : |convoyeur
Valeur : ||:|
Commentaire :
Sélectionner dans le = .
: r~ Emplacement 1
’naV|ga.teU.r Ecrans Famille - I — LI
d exPIOItatlen le menu Module fonctionnel : I Aucur LI
Nouvel écran. : .

ok | Annuer | side |

Schneider
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Programmation du palettiseur en langage ST
Les écrans d’ exploitation (2/4)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

> Création du contenu de I’ écran Convoyeur.
L’ écran de saisie propose un ensemble d’ objets graphiques auxquels peuvent étre associées
des variables d’ animation. Le principe de saisie est le suivant :

M5 |2 & | & | &

[K\FOWQMITE BOoOER@E® | AR |BEE s (M 0N B
: Rectangle |

|Bouton de commande Aligner vers le haut |

Sélection du

type . .
d’ Objet- . - —Tracé I:;uleur du tracé n
/‘V [——— =] IFFIIIIII
Epaisseur : |1 3: .[_ll_..
—Motif————————————————— ~ Couleur de fond N : R .
- ID Aucun LI EEEEEE enseigner
?98?"\9‘" [~ Armondi les coins FF.[_II_..D |eS propriétés
,I pbjet a de I’ objet.
I" aide de la
souris.

0K I Annuler | Appliquer | Aide I

Effectuer un double
clic pour accéder
aux propriétés de
I’ objet.

Onglet Dessin : Modification de la couleur de I’ objet
Onglet Type d’ animation : Choix du type d’ animation et condition d’ affichage
Onglet Animation : Choix de la variable d’ animation et condition d’ affichage

h 38I
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Programmation du palettiseur en langage ST
Les écrans d’ exploitation (3/4)

Création du contenu de I’ écran Convoyeur : Objets issus de la bibliothéque.
nity propose une bibliothéque d’ objets prédéfinis : actionneurs, afficheurs, automates, machines.
gl Unit bibliotheque d’ objets prédéfinis : act ffich tomat hi
Le principe de saisie est le suivant :

Sélectionner le menu
Outils / Bibliothéques des
écrans d’ exploitation.

Sélectionner I’ objet a
insérer et le copier a
I aide du menu
contextuel (clic droit)

Ouitils

"NOCN4ArEE @O

em—

i Afficheur

[
-] Automate
[+ Fluid
Dg Mo 2. Effectuer un
[iE] Machine double clic sur ,
8 Tepi le type d’ objet & Accéder a I’ écran

7] Mise au point DFE

concerné, coller
I" objet.

[

-] Regulation Faces Avant insérer
#-(] Regulation Tendances

-] Symboles

=] Symboles nomalises

N
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Programmation du palettiseur en langage ST
Les écrans d’ exploitation (4/4)

Cahier des charges Déclaration des données Programmation en ST Les écrans d’ exploitation

Vous allez créer le contenu de I’ écran convoyeur, les textes en jaune indiquent les variables a

associer aux objets (par I'onglet "animation" ou par I'onglet "pilotage" pour les propriétés de I'objet)

["NOo~arnEE |IE]CI@@@\ﬂl%|l“““l_ﬁ‘_ﬂ%%\ﬂﬂ|\E[H]l—_]mm\@ﬁ(m

Animation
bit a 1

Animation : int Pour passer en
NUMBER exploitation sur le
— Animation simulateur et effectuer
Ar;)lyngt;on bit & 1 des commandes
fta Blocker lorsque I écran est

affiché, appuyer sur la
touche F7 ou cliquer

-
- -

Pilotage
NEW PALETT

Animation it
bit a 1 sur |’ icone
_ MOTOR s automate
Animation Animation Animation
bita 1 bit a 1 bita0
; URGENCY T RUNNING ELJ.N.N.LNQ
. . . Remarque : Aprés appui sur
la touche F7, les boutons de
commande sont actifs, et
o oo vous pouvez effectuer le
pilotage du procédé
P|Iotage Pilotage RUN Pilotage

STOP / Sauvegarder le projet.
Fin de la phase 2: Programmer en ST.

7=
N
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Extension du projet en mode connecteé
Cahier des charges de la phase 3 (1/2)

Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

Extension des fonctionnalités de la machine par modification du projet en ligne.
Notre application convoyeur s’ arréte s’ il n’ y a pas de piéce présente pendant 10 s
Une commande de pilotage du convoyeur est installée a I’ autre extrémité du convoyeur.

B Les besoins en entrées :

* Le convoyeur peut étre arrété ou démarré depuis I’ autre
extrémité du convoyeur (entrées RUN1 et STOP1 )

* Une entrée Absence_piece_entrée permet la simulation
de I’ absence d’ une piéce en entrée du convoyeur.

B Les besoins en variables internes :
Afin d’ économiser I'énergie, |” ajout d’ une temporisation
arrétera le moteur automatiquement lorsqu'il y a absence
de piéce pendant plus de 10 secondes.

* La variable fin de temporisation (Tempo_moteur) va :
arréter le moteur. palkthl

* La variable(Temps) contient le temps courant de la [ RUN |
temporisation. New jalkt ||

Utilisez les boutons de la maquette pour comprendre le cahier
des charges

Schneider 4 aH > 4
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Extension de I’ application en mode connecté
Cahier des charges de la phase (2/2)

Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

Cabhier des charges

La chronologie de développement que nous vous proposons est la suivante :

Modification en ligne du projet Utilisation d’ un automate réel
l
Cahier des charges Configuration des
I entrées/sorties de
I” automate
Modification du |
programme LD en ,
ligne Affectation des
données sur les voies
I : , .
i , d’ entrées/sorties
Mise au point

v

Commande du convoyeur

RUN URGENCY _STOF  STOP1 dem o moteur " MOTOR
— == -EnE-=n=c ] L’ —
MOTOR RUNNING
aunt | ( )_ MNom v Type ~ Adresse
- & BLOCKER EBOOL #%00.1.19
~- @ RUN EBOOL %10.1.0

h 42I
e ol 4t



Extension de |’ application en mode connecté
Modification en ligne de la section Convoyeur

Cahier des charges Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

Les modifications a effectuer en ligne sont les suivantes :

M CONVOYEUR : [MAST]

Modification a effectuer sur la structure du
programme : 1 2 2| 4 5 6

Commande du Convoyeur

1.Création de la nouvelle commande de pilotage a 1
I” extrémité du convoyeur : insertion des contacts RUN1 — :
et STOP1 2
. . v . RUN  Umeney _STOP  STOP1  tempo m.. MOTOR
2. Insertion de la temporisation d” arrét du convoyeur sur 3 _| §_=n=_=n
absence de piéce pendant 10 s T | ' ' ' " Running
4 H
Les nouvelles variables d’ entrées — RUN1 @ : ' ; '
Nom Type Commentaire 5_ _|
RUN1 EBOOL Départ convoyeur 1 6 Gestion amét convyeur
STOP1 EBOOL Arrét convoyeur1 _—
Absence-piece- |BOOL Simulation absence piéces 7 el
entree. - TON
Les nouvelles variables de sorties 8 EN  Enob
Nom Type Commentaire |
Tempo_Motor EBOOL Fin tempo 10s 9 absence_piece_entree— IN Qtempo_moteur
10 #10s—PT  ET-t#0s

Schneider 4 aH > 5
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| Extension de |’ application en mode connecté
WNE= Modification en ligne de la section Convoyeur
[osircaton n igne

Affichage de la section « convoyeur » en visualisation dynamique

>

La section convoyeur
apparait en dynamique.

Navigateur du projet X

'Ea Vue structurelle

fj MACHINE Ly convoyeur : [MAST]

Configuration
1 2

Commande du convoyeur

Types données dérivés
Types FB dérivés ~

¥ariables et instances FB
Mouvement /V

Communication

Programme

Les contacts
passants sont
en vidéo inverse
(sur fond bleu)

Effectuer un double
clic sur la section
Convoyeur

Schneider “
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Extension de |’ application en mode connecté
Modification en ligne de la section Convoyeur

Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

Insertion des contacts RUN1 et STOP1 :

Un déplacement des bobines va étre nécessaire pour insérer un contact dans le réseau.

1 2| 3| 4] s Autorisation de modification ||

commande convoyeur

5 RUN  URGENCY _STOP — MOTOR o 0 -~ & Confirmez-vous la modification ?

— =l =,

9 MOTOR /V
B D |  —

Confirmer la
modification en
cliquant sur Oui.

Sélectionner les 2 contacts et la
barre verticale avec Shift/Clic droit.
Maintenir le Clic droit et déplacer la
sélection.

1 2 2! 4 5

commande convoyeur

RUN URGENCY STOP MDH-"DR

2| H
MOTOR
anEis

Les contacts ont été
déplaceés.

0
RUNNING

I:I|I:I D|D m]
D‘D E||El

o

Schneider o
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Extension de |’ application en mode connecté
== Modification en ligne de la section Convoyeur
[osircaton n igne

1 2 3 4 5 6 1 2 3 4 5

commande convoyeur

commande convoyeur

. 1

N URGENCY STDP 9
Créer Yariable?

[
/1 |f|
MOTOR
3 }J Nom: [RUNI Type: [EEEN  ~]
: : : : e BOOL
4 a] 4 o
F e Sjzye=

Renseigner I’ objet

IRU:‘I UR(IiEPiICY SITOF MPTDR

=
o
=1
o
El

el

e
S

=
e

@

uixi»| [

- 7
Insertion du contact et le type d’ objet
et double clic pour puis valider.
renseigner |’ objet.
1 2 3 4 5
commande convoyeur
Compléter le 1
schéma avec les RUN  URGENCY  STOP STOP1  MOTOR
contact RUN1 et 2 — | ) /] ) /] . /] . { ) .
STOP1 3 _M|CITOR n _RU(NNING
4 RUNT | ' ' '
Remarque : Les procédures sont identiques a celles réalisées en phase 1
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Extension de |’ application en mode connecté
Modification en ligne de la section Convoyeur

Cahier des charges Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

Analyser Chrl+Maj

teEs [mi@loo
N [1FA44 PN (O 0 © R

<& analyser le projet Commande du convoyeur

nérer le projet Chrl4 -

a] o o
RUN URGENCY STOP STOP1 MOTOR

1
) H el =l EmlE e
1/ MOT RUNNING
TOP1 T MOTOR i }_
= }— . N1 | : :

4
énvoyeuv 2L

Analyse en cours...

{convoyeur : [MAST]} : 0 erreur(s), 0 avertissement(s)
Génération en cours...

Edition des liens en cours...

Transfert et exécution des modifications en mode connecté...
Processus réussi : 0 Erreur(s) , 0 Avertissement(s)

1| 2 |

Commande du convoyeur

RUN URGENCY STOF,

H i

MOTOR

o
RUNNING

N

1
2
&
4

RUN1

— 1)

Sélectionner le menu
Analyse pour vérifier que le
projet ne comporte pas
d’ erreur, puis effectuer une
génération partielle du code
a |’ aide du menu Générer
le projet.

Le projet modifié devient
actif dans | automate (la
modification a été effectuée
automate en RUN).

Remarques :
La mise au point s’ effectue de la méme fagon que lors de la réalisation de la section convoyeur, via une table d’ animation

@ Schneider 4 o~ > a7
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Extension de |’ application en mode connecté
Modification en ligne de la section Convoyeur

Cahier des charges Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

" MOTOR

) R Coller Ctrl+Y PR . .
: . + Assistant de saisie de fonction
QUNNING Zoom >
i Ty FFB:
Effectu_er un clic Contacts , N |
droit puis Bobines
sélectionner le Connexion > cii le bout
i Objets communs 3 | Nom [ Tyee 7~ iquer sur le pouton ...
n;zn:a?s?: |§;t:a; t e Lia]ison F6 L pour accéder la
. -&s Sélection de données rl+D bib"othéque des EFB
.ﬂ.:s stant de saisie FFB... Ctrl+|
. &y Afteindre... CHl+G /A./
Propriétés Alt+Entrée
: -

Bibliotheques/Familles |~

--&3 <Bibliothéques>

Assistant de saisie de fonction : § + Base Lib
I _l (| Communicatin
¥ || Adesunletype
Eiteeuipt A

Fonction et types de bloc fonction I I

L4 | Nom [
Bibliothéques/Familles I

b
p— D plication [+
™1 <Bibliothéques>

Cliquer sur
Bibliotheques

Diagnostics
1/0 Management

(]
(]
a
2 MoationFunctionBlock
a
a
a

Sélectionner la
famille Base Lib

Motion
Obsolete Lib
System

Remarque : Le répertoire Application contient les blocs fonctions déja utilisés dans le projet

%
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Extension de |’ application en mode connecté
| Modification en ligne de la section Convoyeur
[osircaton n igne

Ajout de la temporisation d’ arrét convoyeur, renseignement du bloc fonction TON a I’ aide de
|" assistant de saisie de fonction

o p Nom Type Commentaire B
Bibliothé /F amill - L
I |o‘ gueas aT_I.:s l_ +-$% CTUD_DINT | <EFB> Up/Down counter
- " Das: : |-% CTUD_INT | <EFB> Up/Down counter
Aot T A &3 CTUD_UDI. | <EFB> Up/Down counter
Sélectionne e @3 CTUD_UINT | <EFB> Up/Down counter
H ; - o TOF <EFB> Off del
. Ia famllle 50 Corpuin l =Tk et I'In:ll
= +-(2Q Logic AlL i < On delay
Timers & # [0 Mathematics e {0 <entrée...

#-(Q <sorties>
#-(3J <entrée...
#-( <public>

M & TD .CCo. [=N0 had
| | B

| oK I Annuler |

Counters

Sélectionner la
temporisation
TON

+-(O Statistical
(2 Stings
- Timers & Counters
+-(3 Typetotype
— = —

Saisir le nom de
I’ instance :
Stop_motor.

Bl Assistant de saisie de fonction

ris.  [foN g | Autorisation de modification
Instance : ]Stop_molor ~] ‘_____j
Prototype . . A ! 5 Confirmez-vous la modification ?
.. . | Nom | Type | N* I Commentaire I Zone de saisie f )
Saisir le nom des variables: S & centiées _ z
. @ IN BOOL 1 Start delay presence_piece_entree “
IN : absence_piece_entree I azo..‘?; TIME 2| Proset deky time t10s I *
PT:T#10s s Campis PRI — X
Q : Tempo_moteur 5 conées.
EVitemps Confirmer la
[t | [oieriei- [Fohm | modification par Oui.
; étaille 0K | Ao | dide |
4
4 49
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Extension de |’ application en mode connecté
Modification en ligne de la section Convoyeur

Cahier des charges Modification en ligne Configuration Déclaration des données E/S

Insertion du bloc fonction et renseignement par création des nouvelles variables au fil de I’ eau.

Insertion du contact fin de temporisation dans la commande du moteur.
Prise en compte des modifications : analyse des modifications et génération partielle du code.

fDep?SBI' la . . . B . . Rappel de la liste des
onction sur RUN Urgency STOP tempo_m... MOTOR . . .
I" écran a I’ endroit I F /] /< Ajout du contact variables du projet
I Mmiﬂ ' " Running tempo_moteur Nom' R ;sD'nUeL -
: GeePan © ‘ Déplacer les bobines et =% BiOCKeR 0oL
EMPO_ARR... H & MOTOR EBOOL
5 ajouter le contact @ New_Palett | EBOOL
TON - @ NUMBER INT
2 . @ Optical_sensor | EBOOL
Créer les variables \ 6 En Enol @ Palett Ful | EBOOL
dans la base de . . T £SOt
données. Pour cela \>absence_piece_entree— IN a|-tempo_moteur v “@ RUNNING | EBOOL
. . . - @ STOP EBOOL
effectuer un double — ~® STOPT EBOOL
i i W10s—PT ET—temps & tempo_moteur | BOOL
clic sur la variable et o g g . , 2 e 50!
la déclarer comme Créer Variable? - URGENCY | EBOOL

dans la phase 1

Nom : Ie_plece_enlree Type: BDDL vl J|X|2| y

Remarque 1 : Aprés avoir effectué les modifications, sélectionner le menu Analyse pour vérifier que le projet ne comporte pas d’ erreur, puis effectuer
une génération partielle du code a I’ aide du menu Générer le projet.

Remarque 2 : Modifier la premiére ligne de code de la section Palettiseur écrite en langage ST
{* simulation du passage de piéces devant le détecteur*)
optical sensor:= MOTOR and not pallet full |and not absence piece entree| and |%36

%

8 Schneider 4 2 ) =
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Cahier des charges Modification en ligne

Extension de |’ application en mode connecté
Mise au point

Configuration Déclaration des données E/S

Sélectionner la variable
absence_piéce_entree.

Effectuer un clic droit
et sélectionner le

menu Modifier
valeur

Mettre a 1

absence_piéce_entrée, la

temporisation s’ écoule et
le moteur s’ arréte

rqen STOP tem 0 m . MOTOR .
o| s ()
. . '\ ; .
4 MOTOR R}lnni{:g
. . : LN
TEMPO_ARR...
5
TON
\Q\ n EN ENO|
\ : :
7 \Bbsence_pgce_entrea IN Qtempo_moteur
u] o o
E #10s—PT ET Ht#10s
BER ] Modifier valeur de la variable x]|
1N Variahle - absence piece entre LI
Valeur adéfinir:—————— ~Mettre a0 ou 1 Forcer/Déforcer
11 ﬁ géﬁnirw i3 jﬁ}_ F 5}
19 1

51
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Utilisation de I’ automate Modicon M340
Configuration de |’ automate (1/2)

Utilisation de I’ automate réel : création de la configuration physique.
Nous allons travailler avec un automate réel : se déconnecter du simulateur pour revenir en
mode local et fermer éventuellement le simulateur (clic droit sur I’ icone vert en bas de I’ écran)

—_—

Effectuer un double clic sur N
I” emplacement 1 qui recevra le
Effectuer un double clic sur Bus module d’ entrées/sorties.
automate pour accéder a la y
configuration, le rack est affiché s : | Desciption
. [=l Station d'E/S locale Modicon M340
nous allons le configurer. % Analogique
+ Communication
+- Comptage
= TOR
BMX DAl 1604 Dig 161 100 to 120 Vac
ﬂ S N BMX DDI 1602 Dig 161 24 Vdc Sink
BMX DDI 3202K Dig 321 24 Vdc Sink
BMX DDI 6402K Dig 641 24 Vdc Sink
Dig 8l 24 Vdc 80 Source Tr
BMX DDM 16025 Q24 Vdc 80 Relays

Le module , . ps
Sélectionner dans les références

con?iséturé - TOR, le module 8 entrées/ 8 sorties
' DDM16022 et valider par OK, le
module est inséré dans le rack.
\ Schneider -




Utilisation de I’ automate Modicon M340
r L r 7 r [J
Déclaration des données d entrées/sorties (1/2)

La configuration de I’ automate étant définie, nous allons déclarer les adresses des entrées
et des sorties.

Sélectionner Ia ..... . enee Dece entiee | EBOOL ey 4%
variable =0 Zz——— & blocker
Elifectue;,un_ dtC:IUble R Hm' . BLOCKER -~ |- & MOTOR EBOOL /__
clicsur variables | = .. CoNopen ™S —  __[ © New Palet EBOOL
élémentaires pour )| . C!’ Types données dérivés Nom Type ~ Adresse v
ra by ’ oz . P
aCCeder a I edlteur """" @, Tgpes FB derives ‘ P . absence_piece_entree EBUUL ZIU."S
de données. ¥ariables et instances ... @ blocker EBOOL _—~ %00.1.19
-------- ' —
"""" S Affecter une
adresse réelle a la
variable.
Nom Type Commentaire Adresse Nom Type Commentaire Adresse
RUN EBOOL |[Départ convoyeur %I10.1.0
MOTOR EBOOL Commande Moteur %Q0.1.16
RUN1 EBOOL |Départ convoyeur 1 %I10.1.1 convoyeur
A o,
S e S COnV O S ALK RUNNING EBOOL | Voyant Marche.Arrét du %Q0.1.17
STOP1 EBOOL |Arrét convoyeur1 %I10.1.3 moteur
~ s 0,
URGENCY, EBOOL_ Anétd urgence 10,14 Palett Full | EBOOL | Palette pleine %Q0.1.18
New_Palett EBOOL |Nouvelle palette %10.1.5
Blocker EBOOL Bloqueur piéces %Q0.1.19

Remarques
Effectuer la méme manipulation pour toutes les variables d’ entrées/sorties :
Adressage : | (entrée), Q (Sortie). rack.emplacement.voie.

\ Schneider 4 aH > =
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Utilisation de I’ automate Modicon M340

r o r J r [J
Déclaration des données d entrées/sorties (2/2)

Déclaration des données E/S

Si vous disposer d'un automate Modicon M340, vous pouvez a présent tester votre programme.

Effectuer I’ analyse des modifications et génération du code comme dans les phases précédentes,
puis transférer |’ application dans I’ automate et enfin passer en RUN.

| Génération Automate  Mise au poil

- - — }  Analyser Ctrl+Maj+B

| Automate Mise aupoint  Fenétre  ? - e e e e
Connexion /'V ° [ Générer le projet Ctrl+B
Définir 'adresse...

; k4 Regénérer toutle projet

-

Sélectionner la cible
d’ exécution du programme

Mode Simuls

Afin de prendre en compte la
modification, effectuer une
Regénération compléte a I’ aide
du menu
Regénérer tout le projet

-

Transfert du projet vers I'automate

Projet PC Projet automate écrasé
par le menu Automate / : :
Nom : |MACHINE Nom: Jproiet non valide]
Mode Standard Version:  [0.013 Version: |
Demidre [02/07/2007 14:22:18 Lo
géneération : génération :
I~ iMise en RUN de 'automate aprés le transfert k
I Transférer i . Cllquer sur
IS Transférer.
Remarque
Il est possible de revenir en mode simulation aprés avoir configuré un automate réel. )
) Sauvegarder le projet.
Pour cela, procéder comme dans la phase 1 : Programmer en LD. Fin de la phase 3 : Modifier en ligne
: .
Schneider 4 2 ) >
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Pour aller plus loin
Intégration dans une architecture d’ automatisme

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

. Unity Pro permet de maniére trés simple de configurer des architectures d” automatisme
comprenant un automate Modicon M340, un variateur de vitesse et un terminal opérateur XBT GT

Liaison USB

. <
Pilotage d’ un variateur de i j
vitesse ATV31 sur bus CAN Open | 'ﬁl
par automate Modicon M340 o §

Maitre
. . CAN Open
Affichage de données automate P
sur un terminal
opérateur Magelis XBT GT

Schneider =
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Pour aller plus loin
Pilotage d’un ATV 31 par Modicon M340 (1/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

. Dans notre installation, un variateur ATV31 pilote le moteur.
La communication entre I’ automate et I’ ATV se fait par le bus CAN Open

Principe de mise en oeuvre

Déclarer les équipements sur le bus CANopen
dans Unity Pro
Sélection de I’ équipement : ATV31

Choix d’ un profil d’ échange des données entre

automate Modicon M340 et ATV31 o
| Maitre

Esclave

Modification éventuelle du profil des échanges CAN Open
(ajout ou suppression de données échangées)

'
Pré symbolisation des variables

Utilisation des données du variateur dans I’ application
automate

¢

Schneider %
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il CANopen

Pour aller plus loin

Pilotage d’un ATV 31 par Modicon M340(2/6)
| Modifier en igne || Pour aller plus loin

Bus: I 3 | CANopen com

B fj, Configuration
e .9@ 0:Bus automate
‘o [3:CANopen

instances FB

élémentaires éé- Culper
- s dérivées Copier
-l ivé 2 Coller

es FB élémentaire
FEB dérivé

Supatimerlsst
Nouvel éouipement...
[Beplace/etation diEE

Cliquer pour
accéder a la

Comment

Nouvel équipement

Node-ID:

Adresse topologique: [1..63]

1
]

Référence

Description |

[=- Station d'E/S CANopen

Confi g u rati on ‘ [+ Controle des moteurs
[+ Detection
du Bus. B E/S distibuges
=1 Mouvement
, . o ATYE VI Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3111E.eds)
Sélectionner le CATVILAVI 2 | Altivar 31 CANopen Slave DSPA02 [TEATV3112E eds)
menu Nouvel 3 ]
équipement.
Sélectionner
I’ équipement.
1 57
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Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Pour aller plus loin
Pilotage d’un ATV 31 par Modicon M340 (3/6)

> Chaque profil contient la liste prédéfinie de variables échangées entre |’ automate et le

variateur

Bus: I 3 IEANopen comm head 01

Double cliquer

pour accéder a

la configuration
de

I’ équipement.

BE\3.1\0.0 : ATV3I1T_

Altivar 31 CANopen Slave DSP402 |

BT aTvatT_vi_s
.. @ Moie 0

Fonction :

Basic ;]

Basic

Extended

Sélectionner
par exemple le
profil
Standard.

\

Affichage des tables
d’ échanges

{0t PDO | {0} commtite gomour I {00! confpumtivn émission et
- réception entre
Emission (4] [~ Masquerles PDO vides I, P | -
PDO Tupe dém.. | Inhibin—"_ automate et le
=~ 45 PDO1(Statique) 255 - GO M I—10 riate
¢ [ ] Drivecom statu.. ZIWA3.10.0.0.0
=- My PDOS 256 50 100
[ Drivecom statu... ZIWA3.10.0.0.0
[ Controleffort ZIWA3.10.0.0.1
..... (L] ™otor Current ZIWA3.10.0.0.3
Réception (%2Q) [~ M les PDO vides
FPDO Type d'ém...l InhibitTime | Event Tim.. | Symbole Adr. topo. A COBID
= (158 PDO1(Statique) 255
L[] Drivecomcom.. %QWA3.10.0.0.0
= My PDOS 255
“.[] Drivecom com.. ZGWA3N0.0.0.1
D Target velocity ZOWi3.10.0.02
v
«| »

N
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> Modification éventuelle du profil des échanges : ajout ou suppression de données échangées

Variables
prédéfinies par le
profil

Variables
prédéfinies par le
profil

A}

r

A )

r

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Pour aller plus loin
Pilotage d’ un ATV 31 par Modicon M340 (4/6)

0 PDO | {0 comie dtomsur | {0 configumtion |

Emission (%)) [V Masquer les PDO vides

Possibilite
d’ ajouter des
variables par

glisser déposer

(exemple High

POO Tupe dém... | InhibitTime | Event Tim... | symbole Adr.topo. 7M. COBID | Index T s eed)
= Wy PDOE 255 50 100 ?mg\
D Drivecom statu... ZIWh3.100.0.0.0 6041:.00 Momde park\
: [:] Control effort ZIW3.100.0.0.1 604400 -
High Speed
»»»» D Motor Current ZIWh3.10.0.0.3 2002:05 Low Speed
[ Motor thermal ... ZIW3.40.0.04 2042:1F Output frequency
Motor Current
Frequency Reference
Acceleration ramp time S
Réception (%Q) |7 Masquer les PDO vides } J sceleration ramp time
PDO Type dém.. | inhibitTime | Event Tim... [ symbole [ adr.tope M. COBID | index | 2rnal ourrenk Bk
. - - - ator thermal state
= VY PDOS 255 ~ jormal stop mode
- D Drivecom com... #QW\3.10.00.7 6040:00 ‘ Jrivecom command req.
i Target velocity %OWA3N0.0.0.8 £042:00 Drivecom status register

Target velocity
Control effort

Schneider
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Pour aller plus loin
Pilotage d un ATV 31 par Modicon M340 (5/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

» Pré symbolisation des variables Saisir un préfixe pour

le nom de I’ ensemble des

variables.
Ex: MOTOR_ATV

puis cliquer sur Créer

- e —
] ATVIIT VLS ™ Descripton | ™ CAnopen || ™ Obiets d'E/S |

. B Voie 0 (MOTOR_A
Création variable dEIS g
Préfize pour nom : I MOTOR_ATV B /

Type: I

/\ - 1
- ez
Sélectionner la X

< VOie (°/o C H) ommentaire: I
\_/ & dEIS
T m
& v xcH n

Ouvrir I'éditeur de
variables et afficher
toutes les types de
variables. Toutes les

variables sont

Yoie:

Configuration: = 2 = keI | 2kF iekistienmeriait | symbolisées.
Systéme: = L
Etat: J= Désélectionner tourL -
Adresse Commentaire
i I o ol e S Y ittt
#%00.1.13
Cli Commande: e ) ® MOTOR EB00L o
iquer sur - = P
q DS implickes: o v [ wp [ wF = 2erm £ @ MOTOR_ATV T ATVAL.. | %CH\I 1000 _
Mettre a jour @ High_Speed INT ZOWA3N0.0... High_Speed
[~ =a [~ %aD [~ %oF @ Low Speed | INT ZAWA3 TN Low_Speed
— @ Output_freque... | INT Z%Iw43.140.0.0.2 Output_frequency
"tgealour @ Motor_Current | INT ZWA31A0.003 Moter_Current
| @ Frequency Re... | INT ZOWA3IN0.0.... Frequency_Reference
Mettre 3 jour grille @ Acceleration_r... | INT %OWAI N0, Acceleration_ramp_time
= .
H 60
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Pour aller plus loin
Pilotage d un ATV 31 par Modicon M340 (6/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Utilisation des variables échangées dans |’ application automate
exemple : modification d” une consigne de vitesse sur commande

u] 1 u]

de contact
correspondant

| o [ OPERATE Double clic pour
;' I | _ - accéder a la saisie
> — du bloc Operate.
Créer le réseau Propriétés des blocs opération 4 P

Général | Commentaire |

Instruction ST

Clic pour accéder

|

a la liste des
variables.

o

diteur LD : Sélection d'instance

[MOTOR_ATV.High_Speec x|

Variables I Blocs fonction |

i ¢ I Nom [

Sélection de la
variable.

o

COM'Y'ANDE 3 DPERATE 5

—| I MOTOR_ATV.High_Speed =100; =
m] - O - ]

Saisie du bloc
Operate

Général I Commentaire | B

Nom Type Commentaire

& MOTOR EBOOL

-8 MOTOR_A.. | T_ATY31T_... | Moteur convoyeur \\
T T —

Instruction ST
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Pour aller plus loin
Affichage de données sur terminal XBTG (1/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin
Les données définies dans Unity Pro sont réutilisables dans Vijeo Designer sans double saisie.

Principe de mise en oeuvre

Localisation des variables a afficher sur le terminal
sur des adresses (dans Unity Pro)

Validation et sauvegarde des modifications e
| -
Création du projet dans Vijeo Designer 9| M
4l
I . j Liaison USB
Définition de la connexion terminal/automate ! t.}]

Création des liens avec | application Unity Pro et
sélection des variables

Utilisation des variables dans I’ écran de dialogue

v

Schneider 02
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Pour aller plus loin
Affichage de données sur terminal XBTG (2/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Localisation des variables a afficher sur le terminal sur des adresses (dans Unity Pro).
> Validation et sauvegarde des modifications.

Accéder a |’ éditeur
de variable

| Génération Automate  Mise au poil
Analyser Cirl+Maj+B

MNom v Type ~ Adesse . _
@ number | INT MW 8 Analyser |e projet B
@ absenc.. | BOOL %M1 —1/ - Ef Gepgrerle projet Gz

generer tout le projet

Affecter une adresse
aux variables qui seront
utilisées dans Vijeo
Designer

Afin de prendre en compte la
modification, effectuer une
génération a I’ aide du menu
Générer le projet puis
Enregistrer le projet

Remarque : Il est possible de trier les variables grace a une personnalisation des colonnes

Schneider 3
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Pour aller plus loin
Affichage de données sur terminal XBTG (3/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Création du projet dans Vijeo Designer

Nommer le terminal
Sélectionner le modéle
exemple 7,5 pouces

Sélectionner le menu Fichier/
Nouveau projet
et le nommer CONVOYEUR

Créer un nouveau projet Créer un nouveau projet

— Saisissez le nom dd\ \p
Nom du projet  [CONVOYEUR

— Saisissez le nom du projet & créer
Nomduprojet  [CONVOVELR

— Description ou commentaire Cible : 141
— Nouveau projet/nouvelle cible
A Nom de la cible

Type de cible  [XBTGT4000 Series =l
||

N I

r T_',lpu
& Projet avec une seule cible

" Projet avec I2 31 cibles

T Mot de passe du projet
Saisissez le mot I
de passe

Confirmez le mat I
de passe

Indication I
[facultative)

Modéle IXB TGT4330 (640x480)

<Erécédent| Suivant > I Terminer I Annuler I <E,écédem| Suivant > I

Terminer I Annuler I

h H 64I
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Pour aller plus loin

Affichage de données sur terminal XBTG (4/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Définition de la connexion Automate/Terminal.

gl Utilisation du port USB de I’ automate Modicon M340 : Modbus TCP/IP

F:f CONVOYEUR
= Cihlel
=-1E Ecrans graphiques
= ﬁ Ecrans de base
“.[#] 1: Ecrani
- Fenétres popup
Ecrans principaux
Actions
-[3] Envirannement
- Bibliotheque de ressources
=88 Alarmes
- PRecettes
& Joumalisation des données
E variables
-9, Gestionnaire d'Entrées/Sorties

Sélectionner le menu
Nouveau pilote par
un clic droit

Nouveau pilote X

Fabricant :

Configuration de I'équipement | x|

— Adresse de I'équipement

ISchneider Electric Industries SAS

Adiesse [P: I 0 . 0 .0 .1
=l

1D de l'unité 254 - /255

Pilote : Equipement:
Modbus (RTU) Equipement Modbus — Optimisation du transfert de données
Modbus Plus Equipement Modbus USH Longueur de trame I—j
Modbus Plus USB préférée Maximum possible >
Modbus Slve >0 - :
Modbus TCPAP
Uni-Telway
KWAY TCPAP —1IV Syntaxe [EC51131

IBasé sur 0 [par défaut) » I

Mode %sage

(=3

dre de mot des
doubles mots

Ordre d'octet

IMU! de poids fort en pre v I
IDclel de poids faible er v I

OK Annuler I Aide |
S L

d'affichage ASCII

Sélectionner
le pilote

[ o |

Annuler I Aide |

Configurer

I’ équipement :
adresse de I’ unité
et syntaxe IEC
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Pour aller plus loin
Affichage de données sur terminal XBTG (5/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Création des liens avec | application Unity Pro et sélection des variables :
I application Vijeo Designer est associée a |’ application automate

Nouvelles variables a partir de I'équipement 4

- Recettes
% Wﬂon fles donmees Eguipement : E quipementModbusUUSBO1
. Variables de lien (7] x|
=2 Gestic Qhiads . Fichier lié:  G:\Basic Trainingiw3\machine v0.stu Mettre & jour |
o0 Mc . Hecherchergans:ltj v3 =] - ek B
- Nouvelle variahle = .
.08 i S divers IELH mw .~ A Filtré par : I
Importer des variables = - Pictures e 2 Adresse |
Bt |E] convoyeur v3.stu 1L sbsencs, piecs, entres v
Exporter des variables 4 % convoyeurv3_v.stu Olfblocker %001.19
£ convoyeur v3a.stu =
) . : b MW
Neuvellesvarables & A =] convoyeur vab.stu 4.+ number
[
Yariables de lien... = convoyeurv4.stu ' Y
Elfmachine v0.stu
%] machine v4.stu —1/

Sélectionner le menu
Variables de lien par
un clic droit

Favoris réseau

M Lors de I'sjout de variables :

Créer comme
4 & Elémel

Nom de fichier : Imachine vl.stu E Sélectionner tout | Sélectionner aucun| Sélectionné 2 de 3

Type: IFichiets de base de données STU Ul

Equipement : Eqy” nttodbusUSBOT ;I
une structure d'équipement

i combinent I'équipement et le nom

les qui conservent le méme nom

Sélectionner
les variables
a ajouter

GIMTEE I

Sélectionner
I” application Unity Pro
(fichier STU)

IEquipementM odbuslJSBO1SGO1 ;I

Fermer Aide I
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Pour aller plus loin
Affichage de données sur terminal XBTG (6/6)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne | Pour aller plus loin

Utilisation des variables dans I’ écran de dialogue : affichage absence piéce et compteur de piéces

sur le terminal opérateur

R N2 b AN B-0 DG G- =-A F-
Accédera \

Informations ~ Ciblel - Ecranl - Lang!

0

saisie

crans de bhase
1: Ecranl

Ecrans principaux

Parametres du voyant x|

Général | Couleur | Etiquette | visibiité |

Mom Catégorie |Primitive LI
Yariable Running @ Style

I :I 10001 v
Etat o |[Désactivé]

9 100 200
I” écran de S

Affecter une variable a
chaque objet en la
sélectionnant dans la liste

Générer le projet
et le transférer
dans le terminal

Dessiner les
objets a I’ aide
des icones

Générer | HM Disposer Variable Rapport
Nettoyer tout
Yalider tout
Générer tout F7

Nettoyer cible n
Yalider cible

Générer cible

B ) &

Simulation

Demarrer la simulation du périphérique
Transférer tout

= Transférer cible

-

Fin du didacticiel
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Votre premier projet Unity Pro
Personnalisation de Unity Pro (1/3)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne Pour aller plus loin

Unity permet de définir différentes options de travail :
- les options relatives a |’ utilisation de Unity Pro (menu Outils/Options)
les options relatives au projet (menu Outils/Options du projet)

| Outils Génération Automate Mise auf

Navigateur du projet
4 Unity Pro XL : CONVOYEUR* . . ! | x| | Catalogue matériel
’lileg::;’re E?dltlun Affichage  Services Outils  Génération Automate  Mise au point 1 Naviga;eur de bibliothéque des lypes
AeEE|[Erelss e E s ||casans| Bibliothéque des écrans d'exploitation Opt|ons embarquees
&M B |- Rechercher / remplacer dans le projet
Navigateur du projet x| Vi et i
[%g vomwute Optlons Viewer eI iagnostic
= y ve . Ecran de |'automate
d’ utilisation Fenétre des variables
- du poste de Editeur de données
travail Gestion de bibliotheque de types...
-
Un|ty Pro Personnaliser
= s Options... ‘
[Mode Lecture/Ecriture IHM [Local | | [ [TCF Options du projet...
Options 2] x| Options du projet
Réglages de la bibliothéque | Conversion | Ecrans d'exploitation Génération I Editeurs | Extensions de langage | Ecrans d'exploitation I
Géngral | Données et langages I Connexion

Gestion des messages lors de 'analyse

Ereur Réinitialisation I

[V ncrémentation automatique de la version de projet R&Z I
™ Contréler le nombre

Afficher erreurs/messages Gestion des informations d'upload = . lw
’,6’ Boite de message —‘ |> " Automatique [~ Multi-écriture de variables

¢ Fenétre de visualisation ' 4 la demande de lutilisateur I™ Utilisation multiple dinstance de FB
[ Chevauchement d'adresses
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Votre premier projet Unity Pro
Personnalisation de Unity Pro (2/3)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne Pour aller plus loin

- Unity Pro permet de définir différentes options du poste de travail.

Voici quelques exemples.

= Chemin de la

= |ncrémentation automatique
g bibliothéque des blocs

des versions projet.

e e fonctions prédéfinis = Affectation automatique d’ une
-’Modlf!catlon CES CIIEEE P variable a tout objet graphique
repertoires. = Paramétrage éditeur Ladder

- S : — = Mode programmationx
Réalages de la bibliothéque I Conversion trans d'exploitation I e
Général I Données et langages | Connerion , » P

défaut, en mode
\ .

[V iIncrémentation automatique de la version de projet RAZ | \ prog rammation.

Afficher ereurs/messages Gestion des informations d'upload—— = Mode surveillance

(¢ Boite de message " Automatique .

{f“ Fenétre de visualisation—| { % A la demande de ['utilisateur Le PC est .ConneCte en

mode surveillance
(modification de variable

@quement )- /

Schneider 4 2 ) 2

é} Electric



Votre premier projet Unity Pro
Personnalisation de Unity (3/3)

Programmer en LD Programmer en ST Modifier en ligne Pour aller plus loin

Unity Pro permet de définir différentes options qui seront embarquées dans le projet.
Elles ont donc conservées sur n'importe quel poste de travail Unity Pro.

l Opions du projet | | |

Génération Editeurs I Extensions de Iangagel Ecrans d'exploitationl

A<

Langage & contacts (LD)

Bobines alignées a
droite
(Onglet Général)

[~ Bobines alignées & droite Nombre de colorr::.p

— Infarmations d'upload
+ Avec
[V Commentaires [variables et types)

Information
d’ upload
Onglet Général

[~ Tables d'animation
" Sans

N
S

— Génération du code

Animation des liens
(Onglet Général)

—[" Avec animation de lien LD

[T Code optimisé

—

Lorsque cette case est cochée, les
bobines sont automatiquement placées
sur la barre d'alimentation droite.

Les informations d’ upload sont
constituées du code, des symboles et
commentaires des variables, des tables
d’ animation, ....
Sauvegardées lors d’ un enregistrement
du projet, elles peuvent étre ou ne pas
étre incluses avec la mémoire automate.

Ces informations permettent de travailler
avec un poste ne contenant pas le projet.

Permet d’ inclure ou pas dans le code
généré les informations qui assurent
I” animation des liens en langage a
contacts.

Schneider
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