Fiche de programmation Unity Lycée A. THIERRY

Fiche de programmation Unity

Lancez le programme Unity sous Windows en cliquant 2 fois sur l'icobne. Passez au paragraphe 1
ou 2.
1.Quverture d’un fichier existant :

Cliquez sur « Fichier », puis sur « Ouvrir ». Sélectionnez votre fichier (*.STU) dans son répertoire et

cliquez sur « OK ». Si ce fichier a été créer par une autre version de Unity, sélectionnez le fichier
(*.STA). Passez au paragraphe 3.

2.Création d'une programmation :
Cliquez sur « Fichier », puis sur « Nouveau ». Choisissez votre CPU et sa version (attention, il faut

cocher la case « Montrer toutes les versions ») et cliquez sur « OK ».
Nouveau projet

[V Mantrer toutes les versions

Automate | Wersion OS5 min. | Description

- Modicon M340
BMX P34 1000 02.00 CPU 340-10 Modbus
BMX P24 1000 01.00 CPU 340-10 Modbus
BMX P34 2000 02.00 CPU 340-20 Modbus
BMX P24 2010 02.00 CPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P34 2010 01.00 CPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P24 2020 02.00 CPU 340-20 Modbus Ethemet
BMX P34 2020 01.00 CPU 340-20 Modbus Ethemet
BMX P24 2030 02.00 CPU 340-20 Ethemet CANopen
BMX P34 2030 01.00 CPU 340-20 Bthemet CANopen «u—

La suite de la configuration ne se fera qu’au moment du transfert du programme dans I'automate,
donc aprés son développement et sa validation sur le simulateur intégré.

3.Ecriture des mnémoniques :

Il N’est pas nécessaire, a ce stade, de déclarer toutes les variables utilisées dans le programme.
Cela se fera au fur et @ mesure de la création de chaque variable nouvelle.
i

_| |— 0 Général }Commenlawe]
e “ Expression BOOLEENNE
[ | |
Créer ¥ariable?
Mo : |E|C_','7 Type le
BOOL
[ ok | amuer | dide | EBOOL

4.Ecriture du programme :
Choix en fonction du langage de programmation utilisé :
= Programmation en langage SFC (grafcet) :
=>» Programmation en langage LD d’un grafcet : voir annexe 5 page 17.

Insérez une section SFC (grafcet) :

B @’ Programme

............. [3’ Seckior Mouvelle Section, ..

- J e N S

Donnez un nom & cette section.

houveau x|
Général ILocaIisationI Conditionl Commentailel

Mom

Igrafcet

Langage : Specifique & SFC Protection :

SFC = Muméro zone : IU_iI IAucun =
ST
IL

FED ™ Contréle opérateur
SFC

aK I Linnuler Appliquer | Aide |
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@4 Programme

A Chart : [MAST - grafcet]

Joref3), Thches
E@, MAsT 1 2
ey Sections
= Eim, grafeet

@, Chart 1
[, Macros nan utlis
[, Actions

: [, Transitions

e 2], Sections SR 2

Barre d'outils pour la création d’'un grafcet :

[hoe+o- =n|cm|zaEs |

. . : Propriétés Etape: 5_1_1
REER] . A5 1.1 .
: . c.ﬁ':. Couper Genéral lActions] Eommentaire]
1 Copier Mom d'étape  |etapel
I
. . : — Temps de contréle et retard
i+ o : HI isiser |
Nreruml nitlalser 13 pec " Wariable 'SFCSTER_TIMES'
T : | & Initislizer 13 tab
----- - 5 1z | & mitialiser une n
I

f* Walewr litérale

- M azimum

v Etape initiale

. Proprictes

L’étape initiale se définit dans la propriété de I'étape.

Transitions :
Cas d’'une seule variable :

Propriétes des transitions

X

Condition de transitian I Egmmgn[ailg}

I Inverser condition de transition
Type de condition de transition

" Section TRANSITION * Yariable

Wariable BOOLEENNE, valeur ou repére

&

=

dide |

o |

Anuler | |

Propriétés des transitions
Condition de transition l Eommentaire]

[ Inverser condition de transition

Type de condition de transition

(+ Section TRANSITION ™ Wariable

Section TRANSITION
|c:e1_D

| Editer

3

ak | Annuler | Appliquer | Aide

Spécifier type de langa... E‘

Section :
cel_0
oK
O]
Annuler
5T
i ’

:e2

- ||etaped

- | etaped

E:l Minirmum ’—
’—

Retard

Il suffit d’'indiquer le nom de
cette variable dans la boite de
dialogue (cliquer sur Inverser
pour obtenir la variable /e2).

L1
Cas d’'une combinaison de variables (équation booléenne) :

Il faut définir une section TRANSITION, lui
donner un nom et cliquer sur Editer.

[l faut choisir le langage et compléter la
section TRANSITION.

&)
——

o
~—ds
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"

o 2
i ce1_0 <Transition> : [MAST - grafcei] .
1 2 3 4 5 6 7 8 g 10 11
] - | etapet
el e3 cel_0
2 I/1 { P
[ 11 \ .
B2 coel 0
g T

@, Programme

-------- £, Taches

o @’ MasT
= @, Sections | 2 J & 9 © /

= ﬁ grafcet

Chart 1
B, IMacros non utilisées . - : ’ . .

(2 Actions etapel x AR

= {3, Transitions | (

‘ cel 0 | '

actions_gxkernes ' . . . | |

), Sections SR a

5.Test du programme avec le simulateur intéqgré :
Mise au paint eSS Automake  Mise au poink F

Cannexion

Definir 'adresse. .. (S =g Subomate  Mise au point F

Iﬂ Maode Standard el
1 JI- Y 10de Simulation P 2lanalyser l= projet mm|Fegénérer taut le projet

Corriger les bugs éventuels.

== Mise au poink  Fenétre 7 @ MEcacon

Déconnexion

DEconnexion

EEHEH Mise au I:Il:lil'l 2 5 1 Comparet. ..
. Eﬁ] Transférer le projet
i;]] Transfert projet dep

Connexion

Ceéfinir 'adresse. ..

Carmparer... Transfert des donné

Transfert des donné

{ [ Mode Standard E;]] Transferer le projet vers 'automate :
4_ B, Mode Simulation 5 Fyp Transfer L AspUI=SLEamA G lnuaiser

Vous devez créer une table d'animation en faisant un clic droit sur "table d'animation” et en cliquant
sur "Nouvelle table d’animation”.

: . H Table
. i - Modification | Forcer |
. . Mom - ‘\u"aleur
o 0 Ed Table
. . & e 0
- @ o3 0 Modification Forcer K :
a2 : © 52114 [i
T L E MNom h |‘-.-’a|eur Définit la valzur 4 1
e | @ i :—Eml
___________ & e2 0 EBOOL
@ e3 0 BOOL
—— & S2YY1_14 0 BOOL
...... -.

Modifiez les valeurs des variables d’entrées, testez le programme et corrigez les erreurs.
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6.Configuration de 'automate :

~{3, Projet
= T a’ {q"ﬁg uration

Double cliquez sur « Bus automate » =~ *. g0 : Bus automate

Déroulez la partie configuration et double cliquez sur I'emplacement 1 pour insérer la carte d'entrée
TOR DDI 16D2.

Mavigateur du projet

[ — a’ Configuration
= E\__ﬂb 0: Bus automate
[l 0: B HER 0300 -
B
L : =l Station dE/S locale Madicon MM340 =
e 0:BME P34 203 5 afimentation
........ @V CaMopen + Analogique
........ @V Ethernet +- Cammunication
........ it Ll e
';51: o +- Rack
........ ;HI 2 2 = TOR
........ l;= i ] B Dal 1604
........ oy BMx DDI 1602 L
________ M BheARol - -
;;5 " B DD E4LEM= DD 1602: Dig 161 24 Vdc Sink]
-------- i BMx DDM 16022
........ l;= £ 7 B DD 16025 e
-------- i, F:CAMopen 4] 4 ﬁANopen }\ Bus automate /

Faire de méme avec la carte de sortie TOR DRA 0805 en position 2.
Fermez la fenétre « Bus automate ».

7.Attribution d'adresses réelles :
Retournez dans la partie déclarations des variables et remplissez la colonne « adresse » pour les
variables d'entrées sorties.

Les entrées de la carte 1 vont de %I0.1.0 a %I0.1.15.

Les sorties de la carte 2 vont de %Q0.2.0 a %Q0.2.15.

Pour un projet avec un écran, il faut attribuer des adresses aux variables de communication
(variables échangées entre I'API et le IHM (terminal de dialogue)).

Wariables ] Tppes DOT | Bloocs fonction | Types DFE |

FiltreL% Nnmﬂr

Mom | Type - Adresze - Waleur Commentaire

& conzigne_pupitre_descente INT e

@ consigne_pupitre_montee INT Ervl

& f_0 EBOOL EZm103 BF montée en marche manu

& 20 EEOOL Zm104 BF dezcente en marche manu

8.Test réel :
el e Aukomate  Mise au point F
M Mise au pai

Connexian e Automate  Mise au point F

Definir 'adresse. ..

enérer bout le projet

1 Eﬁl Mode Standard 3: n

s 2 Analkyser e projet
2

Pour une connexion par Ethernet, vous devez configurer Ethernet (voir annexe 2 page 7)
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n = n - M i
=N Mise au point  Fenétre 7 | surenatc [EYET]

Déconnexion

Déconnesxion

Mise au pc Comparer. ..

gﬁ] Transférer le projet
gi']] Transfert projet dep

Connexion

DéEfinir adresse, .,

':I:Il'l'll:larEr'. o Transfert des donné
Transfert des donné

[ Mode Standard b TransFérer le projet vers lautomate
4_ B Mode simulation 5 g ek

Testez votre programme.

9.Impression :
Double cliquez sur « Documentation » dans le navigateur du projet. Sélectionnez les rubriques a

imprimer par un clic droit et "inclure la rubrique".
= @ Projet
----- Fage de titre

----- Sommaire
Ao @: Configuration

----- Yarables et instances FB
----- Structure du projet
—-[g Programmme
L8] Taches
i FEa w MAST

Seule la rubrique
programme contient votre
travail, donc ne
sélectionnez qu'elle.

Le reste des rubriques

L ecioge
_____ et (pour un TP) est superflue
""" Féférences croi [N RN a imprimer.

Cliquez droit sur « Projet » puis sur « Générer la documentation ».

S [ i

..... = Exdure toutes les rubriques

""" 5 Inclure toutes les rubrigues
b @ C

..... W Générer la documentation

Cliquez sur « Projet », puis sur « Imprimer ».

10.Sauvegarde et sortie :
Cliquez sur « Enregistrer sous », sélectionnez le répertoire de votre classe, donnez un nom
« xxxxx.STU » (xxxxx correspondant a votre nom) et cliquez sur OK.

Cliquez sur « Archiver », sélectionnez le répertoire de votre classe, donnez un nom « xxxxx.STA »
(xxxxx correspondant a votre nom) et cliquez sur OK.

Cliquez sur « Fichier » puis sur « Quitter » pour quitter le programme.
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Annexe 1 : programmation d’un bloc fonctionnel en langage structuré

Exemple pour I'algorigramme suivant :

( Début )

FBLD
manu and
bloc
bp_plus
then —en enoj-
cod_manu := I
cod_manu + 1
—{lmanu cod_manuf—

end_if
—[bp_plus
( Fin ) |
j bp_moins

Double cliquez sur « Variables et Instances FB » et choisir 'onglet « Types DFB ».

{3, variables et instances FB 1] Editeur de données
{1, Mouvement
{1, Communication Variables | Types DOT | Blocs fonction  Types DFB l
-5, Programme Fittre:
3, Thches V| %G| Nm T
Sy MAST
—a’a, Sections o
[, init o |

Donnez un nom au bloc et aux variables d’entrées sorties.

.'_:ﬂ Editeur de données

Variables ] Types DDT] Blocs fonction  Types DFB l

AT

Mom - ||‘~.|=' |T'_.rpe - |‘u’aleur Commentaire
—-fwilk bloc <DFB:=
-9 «entrées:
& manu 1 EBCOOL
& bpoplus |2 EBCOL
& bp_moi. |3 EBOOL
-
-1 «sortiess
& codm.. |1 INT
-
+-[] «ertréess...
+-[] <public:
+-[ «<privés
+-[ <sectionss

Le type EBOOL permet d’utiliser les fronts montants (ou descendants) dans le bloc.
Entrée du programme : Créez une nouvelle section ST dans « Types FB dérivés »

@, Types FB dérivés

=4Ik, bloc
........ D" m

utilisation de unity 4.doc 6/20 P.S.: 2013



Lycée A. THIERRY

Fiche de programmation Unity

B prog <DFB> : [bloc]

i1f manu and bp plus then cod manu:=cod manu+l;
end_:i.f;l

Il faut ensuite instancier le bloc (c’est a dire réserver de la mémoire pour ce bloc dans I'automate)

_;' Editeur de données

Variables ] Types DDT] Blocs fonction  Types DFE l

Filtre: r
5 e
Analyser ( - J S| Nom
P..I"I'| cl et Nom - |N’ IT‘,’De - |‘-
| alyser le e . . N
e £ 4 bloc il Le panneau travaux disparait.

Il ne reste plus qu’a taper le programme principal qui fera appel a I'instance de ce bloc.
Créez une section LADDER dans le programme principal :

Pour faire apparaitre un bloc fonctionnel dans un programme LADDER, cliquez sur
"Assistant de saisie FFB ».

TupeFFe: |l | Type FFB:  [bloc jJ
Instance | B Instance:  [FBLT =1
Prototype Pratatype
Nom | Type ‘ N” I Commentaire Zone de saisie ‘ Mom | Type | N I Commentaire Zone de saisie |
- &3 <entrdes>
® manu | EBOOL 1
® bp_p... | EBOOL 2
Zoom ® bp_ EBOOL 3 |
=3 <sorties> |
Contacts & cod_. | INT | 1
Bobines & <entrées...
Conpexion
Objets communs
= Liaison t | t | d pe ‘ | B | Aide sur le type
. = Sélection de données
£ [EEm—— i3 Aenuler side | j | K | side |
Programme principal :
FBl_1
bloc
—EH ENO
a
4{ I manu cod_manuf—code
V]
—{ I bp_plus
c
—{ I bp_moins
utilisation de unity 4.doc 7/20 P.S.: 2013
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Annexe 2 : Configuration de l'interface Ethernet :

Ne pas configurer l'interface Ethernet désactive cette communication. Il faut repasser en USB pour
retrouver la communication avec I'automate.

Navigateur du projet X

%a Wue structurelle
....... a’ Savon -~

[ @’ Configuration

= %_m 0: Bus automate
MM o:Enxer oz

B FiFemice
0: BN P24 2030
CANopen
........ 8,
1: BN DOINEDZ
2:BME ORA 080
3

4
)
E
- T
........ %_m 3: CANopen
-------- [j Types données dérivés
-------- D Types FB dérivés
[=]-eeveepe @, Yariables et instances FB
‘Wariablez élémentaires
‘Wariables dérivées
Variables dérivées EIS

Instances FE &lémentaire

Instances FE dérivé
........ [j Mouvement
- @’ Communication

T @’ Réseaus

-------- * . Ethemnet 1 =

r[m Etheret flﬂ Configuration
B voie3
Fonction :
ETH TCFIP -
Tache:
Lien réseau :
Aucune lizison hd
5
M Ethemnet_1 ]@ Bus automate] 0.0: Ethernet

%a Wue structurelle
= a Savon

Configuration

Tupes données dérivés
D Tupes FB dérivés
¥Yariables et instances FB

Mouvement

Communication
s 5 Réseaur
-------- m

Frogramme

Tables d*animation

Ecrans d'exploitation
Documentation

Connexion a 'automate

Mavigateur du projet 3]

Famille Adresse du module

Rack. Module Woie

e O s e

Adresse IP dumaodule

Adresze [P IMazque de sous-réseau Adresze passerelle

Configuration IP lMessagerie ] SHMP ] Bande passante

Configuration adrezse IP

(¥ Configurée

AdresselP | yaz 68, 231, 28
Masque de sous-réseau | 255 265 248, 0
Adresze pazserelle | 132 185, 231, 254

(™ Depuis un serveur

———

Configuration Ethernet

(¢ Ethernet | i soz3

par I'interface Ethernet :

Définir, [adresse

A vérifier

i 0.0 : Ethernet

r[m Ethernet {0 ce

B veie3

Fonction :

ETH TCFPIP 52

Tache:

Lien réseau :

Ethemet_1 -

<.

m@a Mise au point  Fe

Connexion

utilisation de unity 4.doc

Bande passante. ..
Tester la connexion

¥ Automate Simulateur
Adresze Adresze
[127.001 = @
Média Média
[TCRIP =] |TCFIP

Paramétres de communication |

Paramétres de communication |

ol w

Annuler |

¥ Adaptation automatique du débit & la fin du téléchargement

8/20
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Annexe 3 : Configuration d’un axe lexium sur bus CAN

Configuration de la communication :

Mocdicon Mo

?ﬁ 3]

il [
Sl

LEZIUM 05

Menus

Power On:
- First Setu
not done P FSu-
Save @n}

e ]

First Setup

Dans le menu COM du lexium, configurez ADCO (Adresse CANopen) (ici 2) et BDCO (Baud CANopen)(ici

250).

Dans Unity, configurez la vitesse du bus CAN de l'automate (ici 250 kBaud) :

;-

x|

%E Yue structurelle

....... {3, Projet
e @' Configuration
[ . %_1&, 0 ; Bus automate

=, 0 : BM ¥EP 0800

i, Watiables élémentaires
@, variables dérivées
. Wariables derivées EfS

-------- @, Instances FB dérivé
........ [, Mouvement

e {31, Communication

i LR @v Programme

o] @’ T5ches

utilisation de unity 4.doc

- {3, Variables et instances FB

&, Instances FE élémentaire

........ (P (P3¢ BMY CPS 2000
- ey

@v CAMopen

1 BMX DDI 1602
1 BM DRA 0303

, | Bits et mots a

% 0.0 : CANopen : CANopen comm head

Module de communication CANopen

Al=l ne pas utiliser
dans le
programme

CAMNaopen comm head
B voiez

Fonction :

Tache :

MasT -

il Configuration ]

Entrées

de mats [xMw) B2 =
Indice dufer =MW |0 4:

CoE-ID

Période message SYHIC

Mb de maoes (MW [52

Indice du fer =MW a2

Paramétres du bug
Vitesze de transmission 260 - | kBaud

Sorties
(™ Maintien {+ FR

Wb de bits [32M]

Indice du fer =M

100 ms

9/20
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Ensuite, on sélectionne toutes les variables du bus CAN et on leurs donne un nom.

0.0 CANopen : CANopen comm head EI@El

Module de communication CAMopen

[T Canapen corm head " Descoption | [T Objets dE/S |
B voie2
Création variable dE/S | Adresse | Mom | Type | C
Préfize pour nom ’—
Tupe: =

Commentaire:

Objetz IE/S
Voie: I~ scH
Configuration: [T e o g —
Systéme: [ snaw
Etat [~ mh Diézélectionner tout
Paramétre: [T T o e T
Commande; [ st [ sMD [T P
Implicites: [Tw [T ste [ 20 [ wF [ ERR
I e [ owew [ xe0 [ xoF
l Mettre & jour grille
S

@ 0.0 : CANopen,: CANopen comm head

Module de communication CaNopen
([EET Catiopen comm head * Descopiion | ™) Obiets d'E/S
Yoie 2
Création wariable d' Adresse MNom | Type | Commentaire | ~
Préfite paur 5 i3 it
e 3 |zkwoiz] T
4 Zwn.0.22 INT
) 5 Z0wi0.0.2.3 INT
Golmmentalis | B |zKwinzd IHT
7 ZEw0.0.25 INT
Objets 4EIS g w0026 INT
o v s g Zw00.27 INT
o bRl 10| ZKwi0.28 INT
Configuration: W sk W ookD W O2KF sdtectionner tout 11 ZEw0029 INT
Systéme: ¥ st 12 Zkw.0.210 INT
13 [ ERw0.0.211 INT
Etat: v zehr Diésélectionner tout 17 Z02ERR BOOL
Paramétre: LV I P 15 W02 INT
Commande: I (P IV ) P B 16 w0021 INT
Implicites: v = v osaw oo voxF Vo ERR 1B 21'4/0.0.2.2 INT
18 | ZMw00.2.3 INT
W =@ W owew VoneD Voser o Swnnsd T
Mie 3 jour 20 [ EMwW00.25 INT
: Mattre 3 jour grille ] el 200 B INT
22 [ EMW00.27 INT
23 | EMWw0D0.28 INT
| 24 | %MWw0.0.29 INT
25 | xw00.210 INT
| 26 | EMw00.211 INT w

Sélectionner %CHO0,0,2, tapez « bus_can » et cliquez sur « créer » pour que toutes les variables du bus
CAN commencent pas « bus_can. ».
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Ajout d'un LEXIUM 05A MFB sur le bus CAN a I'adresse 2

igateur du projet [x]

IEH Wue structurelle m Cﬁ.NDpEI‘I
iy Savon Bus: I

@, Configuration
%_m 0: Bus automate
: CAMopen
données

ol

iD‘-‘-.NDpen comm head [

[: Types FEB derivés
m' Yariables et instances FB
D Mouvement }é Couper

IS Communication

Editer le commentaire

Nouvel equipement

Adresse topologique: [3.63]

Node-D:

Référence Description I
[=1- Station dE/S CANopen
¥ Contidle des moteurs

Détection

E/S distribuées

Mouvement
ATV Altivvar 31 CaMopen Slave DSPA0Z (TEATYI111E. eds)
CATVEII V12 Altivar 31 CaMopen Slave DSPA02 (TEATY3112E eds)
CATVRI VT Altivar 31 CaMopen Slave DSPA02 (TEATY3117E eds)

ATVIIT_V1_3 Altivar 31 CaHopen Slave DSPA02 (TEATY31T13E eds)

S ATVET WV ATVET [TEATVETT1E eds)
ATV VT ATV [TEATVFTT1E eds)
ol IFA leldIFa CaMopen [lcld-Fa eds)

o Icld_IFE lels-IFE CaMNopen (1cla-FE eds)

L5 _V1_12 Lx<M05& CaNopen (TEL<MOS4_0112E EDS)
- LXM1ELP_%1_45 EDS for Lexium 15 LP servadive [TEL<M15LP_0142E eds)
- LXM15MH_VE_E4 EDS for Lexium 15 MPHP servodrive [TEL<M15MH_OBETE. eds)
503 24 SD328 CAMopen [ELSD328_0M00E.EDS)
1 Produits tiers
[+ Sécurité

il CANopen

n comm head 07.00 .L‘ Connexions configurées: 1 |
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Ajout d’'un nouvel axe :

Paramétres de ['axe [gl

Géneral l Paramétres de axe ] Mo dex variables ]

Mo :

|axe_|e:<ium
Liste des unités disponibles :
Type de rézeau

| =

S R L R
........ Instances FE dérivé ‘ | ‘ ‘

i
e @’ Progr ) Liste des adresses compatibles :
e a" TE Ajouter un répertoire utilisatear .. |\3_2\D_g_g j
Eqpe e 2 Ajouter lien hypertexte .., <Malink:
L "I —
........ 2
Paramétres de laxe rg| Paramétres de ['axe X

iné Paramétres de l'axe l i T 5 ;
Gienéral Mo des variables ] Géneral ] Paramétres de l'axe  Mom des variables l

Reférence :
L0540 70777 LJ Mam da la varisble de référence de laxe:
ef )

Yerzion logicielle :

Mom de la variable du gestionnaire CAMopen :
|Ean_H andler_0

ok | A | side | 0K | A Aide

~Test de la liaison CAN avec l'automate

teur du proj =
%B Wi e f* 0.0 : CANopen : CANopen comm head
-y Projet Module de communication CadMNopen  “ersion : 1.20 O
=l---{3 Configuration Fiun
= & 0: Bus automate . | e B
—2%----]]]]] 0 : BMK ¥EP 0600 Lablcpen corim head Tl Conigwration | T} Mise au point |
(P) (P} BME CPS 2000 © Yoie 2 [bus_can) Etat des esclaves CANopen 1 Etat du maitre
=8 0 BMX P34 2030 Adr_ | Nom équipement ] Etat NMT | Urg. | A Etat du maitre CANapen: A
@ CANopen 2 LHM0E_MFE Configuré Operationnel
-8 Ethernet = Etat de | communication 00000
-~ 1:BMXDDI 1602
S 7 RMY MR A NRNS Indie stian A'Gndramant - NSNNRN

Programmation :
Créez une section FBD afin de pouvoir utiliser la programmation MFB (Motion Function Block)

Instances FE &lémentaire X|
:

—{  Instances FB dérivé

i M t — =t o ;
: _a E“”:;Te" Giénéral ] Locahsauon] Condltlon] Commentalre]
-------- D Recipe_0 Hom :
+ D Communication |axe|
= a’ Programme .
= a’ Taches Langages : Pratectian :

0, MAST m m
-------- [ Sections
-------- [0 Sections SR
= Ewénements
-------- [ Evénements TIMER
-------- 31 Ewénements EfS

—-[Z] Tables d'animation 0K | Annuler | Appliguer | Aide |

—-[71 Ecrans d'exoloitation

Le premier bloc a créer est le CAN_HANDLER.

L'utilisation du bloc fonction MFB CAN_HANDLER est primordiale et obligatoire dans la programmation de
I'axe. La section de programme contenant ce MFB doit étre associée a la méme tache que le maitre du
bus CANopen.
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Il permet de vérifier la communication CANopen et la cohérence entre la configuration logicielle et
I'équipement physique connecté.

Ce bloc utilise les deux variables appartenant au répertoire de I'axe. La variable Can_Handler_Z est a
utiliser comme instance et la variable Axis_Ref_Z est a affecter au paramétre d'entrée AXIS du bloc.

axe : [MAST]

1 U Zoarm 3 .

s Sélection de donnéss... Chrl+D
M 9§ dssistant de saisie FFE. . Chrl+

R Sous-progranmme

= liaisnn FA

Assistant de saisie de fonction : 5élection de type FFB

Fanction et types de bloc fonction I

V| % Nom T W EF W EFE ™ DOFE

Biblioth&ques/Familes Mam - Type Camrm...
[ <Application:
#-[3 <Bibliothegques v4.0>

] | Annuler |

je A | '_-,_‘ Nk .

Type FFB:  |CAM_HAMDLER

Instance : |FB|_D

|FRI_D |
Blocs fonction l
T f‘-‘@.] Mom  [¥ [ MNommé par défaut ¥ EFE v DFB

-

Naom =
R Can_Handler_0
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EE;TN HANDLER O

EF11~34 pararnétre 'AXIS doit Stre affecté|

—{HETWORKOFERATIONAL AXISREADY [—
—AxIS ERRORID —
(] () (]

Entrée Networkoperational : Elle correspond a I'adresse de I'esclave (ici 2).

Editeur FBD : Sélection d'instance @

|bus_can SLAVE_ACTIV_2 |

Y ariahles l Blocs fonction ]

T % Harm |bus_can“ [v¥ Dang stucture
Mo Type - Commentaire S
& SLAVE EMCY 116 INT Ezclaves sanz emeur 1-16
& SLAVE_EMCY 17 32 INT Ezclaves zans emeur 17-32
& SLAVE_EMCY 33 48 INT Ezclaves sans emeur 33-48 s
& SLAVE EMCY 49 B3 INT Ezclaves sans emeur 49-63
& SLAVE ACTIV 1 BOOL Ezclave achf zur le buz : équipemen
* fisii M
& SLAVE_ACTIV_3 BOOL Ezclave actif sur le bus ; Equipemen
& SLAVE ACTIV 4 BOOL Ezclave actif sur le bus ; équipemen
& SLAVE ACTIV 5 BOOL Ezclave achf zur le buz : équipemen
& SLAVE ACTIV R BOOL Ezclave actif sur le bus @ Equipemen =
< | BN

0k | AnniLler |

entrée AXIS : variable de référence de I'axe

Editeur. FBD : Sélection diinstance

|is_Fief_0 |

Wariables l Blocs fonction ]

L% MHam

Mom

* Iv Dans st

- ief 0 i

+- [l AwxisParamDesc_0 ARRAY[D... | Type: 30, Ref: 12592, Vers: 1.403
+ -l buz_can T_COM_C...

+- @ PRecipe_0 | ARRAYTD....

Can Handler O

CAN_HANDLER

bus_can. SLAVE_ACTIV 22— NETWORKOPERATICMNAL AHISREADY [—axe_OK
Axis_Ref_0— axS ERRORID—
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Exploitation de I'axe :

I\/_Iis_e_e_n RUN du Lexium _

RUM LEXIUMOS

- s _Ref 0— ax|s

MC_FOWER

E
-stant_lexium— EHABLE ST&%@_TU"

ERRORID—

Stop mouvement et Reset Lexium

STOF LEXIUMOS

3
MC_STOF
Pedis_Ref 0—ax]s ERROR—
stop_lexiom— EXECUTE DONE—
. BUSY |—
ERRORID —
COMMANDABORTED —
RESET LEXIUMOS
MC_RESET
Axis_Ref 0— axl5 ERROR|—
rezet. lexium— EXECUTE DOMNE —
. BUSY | —
ERRORID —
Prise d'origine
ORIGINE LEXIUNOS
-1
MC_HOME
Az Ref 0— AXIS ERROR —
ofigine_lexiom— EXECUTE DOMNE —
- O—FOSITION BUST—
2000— SPEED COMMANDABORTED |—
24— HTYFE ERRORID —

Type de prise d'origine (extrait doc Lexium)

8.5.8.4 Course de référence sur I'impulsion d'indexation

Description

Course de référence sur limpulsion

Une course de référence sans impulsion d'indexation peut étre réglée
via le paramétre HMmethod = 33 et 34, voir page 8-52.

Les courses de référence sont représentées ci-aprés sur l'impulsion

dindexation  d'indexation (EMmethod = 33 et 34).
i
@ -
o

i
e\
N

HMmethod

——= HMn_out

=33

(©)
N

HMmethod =34

utilisation de unity 4.doc
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Parameter Name  Description Unité Type Adresse de para-

Menu HMI Valeur minimale R/W métre par bus de
Valeur par défaut persistant terrain
Valeur maximale expert

HMmethod Méthode de la course de référence8-51 - INT8 CANopen 6098:0;,

: : i : 1 INT16 Meodbus 6936
- 1 : LIMN avec impulsion d'indexation 18 RW
2: LIMP avec impulsion d'indexation a5 B

7 : REF+ avec impulsion d'indexation, inv.,
dehors

8 : REF+ avec impulsion d'indexation, inv.,
dedans

9 : REF+ avec impulsion d'indexation, non
inv., dedans

10 : REF+ avec impulsion d'indexation, non
inv., dehors

11 : REF- avec impulsion d'indexation, inv.,
dehors

12 : REF- avec impulsion d'indexation, inv.,
dedans

13 : REF- avec impulsion d'indexation, non
inv., dedans

14 : REF- avec impulsion d'indexation, non
inv., dehors

17 : LIMN

18 : LIMP

23 : REF+, inv., dehors

24 : REF+, inv., dedans

25 : REF+, non inv., dedans

26 : REF+, non inv., dehors

27 : REF-, inv., dehors

28 : REF-, inv., dedans

29 : REF-, non inv., dedans

30 : REF-, non inv., dehors

33 : Impulsion d'indexation direction nég.
34 : Impulsion d'indexation direction pos.
35 : Définition des coordonnées

Signification des abréviations :

REF+ : Course de recherche dans la direc-
tion pos.

REF- : Course de recherche dans la direc-
tion nég.

inv. : Inverser la direction dans le commuta-
teur

non inv. : Direction non inversée dans le
commutateur.

dehors : impulsion d'indexation/distance
hors du commutateur

dedans : impulsion d'indexation/distance
dans le commutateur :

Voir doc Lexium pour plus de précision sur toutes les méthodes d'indexation.

Fonctionnement :

« start_lexium » doit restée a 1 durant tout le fonctionnement : affichage de RUN sur le Lexium.
Lorsqu'elle est a 0, affichage de RDY sur le LEXIUM.

« stop_lexium » permet de stopper le mouvement en cours sur le lexium.

« reset_lexium » permet d'acquitter les défauts sur le lexium.

utilisation de unity 4.doc
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Annexe 4 : Ajout d’'un nouveau modéle de composant tiers CAN open :

Un composant Can open est défini par son fichier EDS.
Ajout d’un fichier EDS sous UNITY :

@ Unity Pro

@ Aide en ligne
U Editeur de sécurité | . Choix de langue

fi@ SoCollaborative

ﬁ’ Convertisseur d'enregistrement

ﬁ Désinstaller Unity Pro M

} Gestionnaire de catalogue matériel

“¥ Hardware Catalog Manager

File Bssid¥ View Service Help

Add Device

Choisir le fichier EDS concerné.
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Annexe 5 : programmation en langage LD d’'un grafcet

Double cliquez sur "tache {3, Programme
MAST". Cliquez droit sur Sl a, Téches
« section» et  choisissez 00 0T Q, masT

G osull e sb Usleets b TR [N Sectiops!

Créer. o
I £3), Evénements

Donnez le nom "init" et choisissez le langage LD (LADDER = langage a contacts)

Général l Localisation ] Condition ] Commentaire ]

MNom

finit

Langage : Protection : ;

:I E Jwen ] -3, Programme

L I 3), Taches

e = a’ MAST

s =43, Sections

’Tl Annuler | Appliquer | Aide | -------- init

Recommencez en créant les sections 31, Sections
"CE", "étapes", "actions internes" et = o init
"actions externes". e conditions_evolutions

........ etapes
-------- actions_internes
-------- actions_externes
Ecriture du programme dans une section :
Double cliquez sur « init ». Dessinez vos réseaux en utilisant les icénes en haut de I'écran. Vous
programmez directement en mnémonique (sauf pour les variables systémes).

Recommencez pour les autres sections.

Test du programme :
Vous devez créer une table d'animation en faisant un clic droit sur "table d'animation” et en cliquant
sur "Nouvelle table d’animation”.

i Table

Madification Eorcer S

Table

Modification Forcer | — -
Marn | Waleur |Définit la valeur 4 1
Mom |Valeur Type & etapel 1 EEOOL
& etapel 1 EBOOL & etape? I] EBOOL
& etape? 0 EBOOL & etaped EEDOL
& etape3 0 EBOOL L -
& el 0 EBOOL % el EBI]I]L
& el 0 EBOOL & e2 u EBOOL
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Annexe 6 : Contrble de la durée d’une étape (programmée en SFC) :

Le contréle de la durée d’une étape permet de surveiller le bon fonctionnement d’'une machine et de

i énérer des défauts si ces temis sont troi importants.
P iétés E ;512 y 2z C sz L n
[RRLlces Lizne 2L Dans I'écran Propriétés, on peut définir le temps

Géneéral lActionS] Eommentaire] maXImum d’une étape (lCl 55)
Nom détape  [5_1_2 I Etape iniale Cette méthode est fastidieuse car lorsqu’on veut
Temps de contrile et etard changer ce temps, il faut modifier la propriété de

" Mariable 'SFCSTEP_TIMES! " Waleur littérale I’étape et générer é’ nouveau Ie programme

- Maximum |5
E:| Minirnuirmn
Rietard

Méthode recommandée ;

Général | ctons | Commentaie On définit une variable durée de I'étape S_1_2_t.
Nom détape  [5_1_2 B Bepeiris Durée max de I'étape : S_1_2_t.max

Durée min de I'étape : S_1_2 t.min

Ces valeurs sont modifiables dans une table
d’animation (pas besoin de régénération).

Temps de contrdle et retard

* ‘“Janable 'SFCSTEP_TIMES' " Valeur litérale

Mom de variable de type 'SFCSTEP_TIMES' [5_1_2_t 2|

La variable S_1_2.tmaxErr passe a 1 lorsque la durée de I'étape est supérieure a la durée définie dans
S 1.2 t.max.

Il suffit donc de tester la variable S _1_2.tmaxErr pour générer un défaut.

= hart : [MAST - g7] ﬂﬂ@;‘ El Table B
‘ 2 ‘ 3 ‘ 4 ‘ 5 ‘ ﬂ Modification Forcer it % @
b 3 3 3 3 MNom - | Waleur | Type - | Commentaire |
] : N EEE] : : -
2 ! . - Nw32s zoank - . ® el 0
o e2 1] BOOL
B e [ e & e 1] BOOL
S oed 1] BOOL
3 | === & 5 1.2 tmax L3 TIME
el & S_1_ZtmaxEn 1 BOOL
s T e [ & defaut 1 BOOL
3 3 i reset_defaut o BOOL
4 [=n] :
5 == :
2 B def -
|— I TT 3 A (I ...... 1 5 ‘ 5 ‘ 4 ‘ 5 ‘ B ‘ 7 ‘ g ‘ g ‘ 10 ‘ 11
6 S [s5_12 -
|2z 900ms| - 1
—— [ | 2 5.1 Z.fmax.Err : : . : : ’ : : ' deaut
_|—P| \S)_
S 2l
8 i . 519 : : — | z : : : : : : ; ; ; {R}—
© |#EEs_250 ° 2

Attention : dans le cas d’un figeage, le temps continue a s’écouler. A partir d’un premier défaut, le systeme
sera toujours en défaut.

Méthode a utiliser dans le cas de l'utilisation d’'un figeage :

FEI_&
TOM
—EN ENOR
e22.|>{ ' ?‘Islﬂ ' dlefaLllt ' ' ' ' ' ' def_\}erin 14
| /] /] N e =
Trnax_e22— PT ETH
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Fiche de programmation UNIY............ooo e e e e e e e e e e 1
1.0uverture d’un fichier @XiStant & ... 1
2.Création d’une programmation (........oo o i e e e e e e e e e e e e aan 1
3.ECriture des MNEMONIQUES : ....uueeiiiiiieeeeieiiiie et e e e e e e e et e e e e e e e e e s s saseeeeeeaeeeeessannssseeeeeaeeeaaannnns 1
i o g1 (U =N e (U o] oTe =10 010 0= PP SS PP UPRRPPPR 1
5.Test du programme avec le simulateur iNtEQré ©........ooeeiiiiiie e 3
6.Configuration de FautOMALe : ... 4
7. AHFDbULION d'adreSSES FEEIIES ;..o e e e e e e e e e e e e e e ennes 4
S IS =T SRR 4
S B L] o= TST: (o] o SRR 5
10.SaUVEGArdE €1 SOIE ..ot e e e e e e e e e e e an e eeeaaeeas 5
Annexe 1 : programmation d’un bloc fonctionnel en langage structuré ............ccccccvvieeveeeeeeennnns 6
Annexe 2 : Configuration de l'interface Ethernet ... 8
Annexe 3 : Configuration d’'un axe lexium sur buS CAN ........oooiii i 9

Configuration de la commUNICATION & ....oooi i 9
AJOUL Q’UN NOUVET @XE & oo 12
Programmation ... e e e e e e e e e e e e e e e e e aaaes 12
EXPIOIAtioN e 'aXe ..o 15
Annexe 4 : Ajout d’'un nouveau modeéle de composant tiers CAN Open : ......cooooviiiiiiiiiiieenenenn. 17
Annexe 5 : programmation en langage LD d’un grafCet............uuuuuueiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieiiieiiieiiees 18
Annexe 6 : Contréle de la durée d’'une étape (programmeée en SFC) @......eeeiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeenn. 19
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