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Architecture globale du robot — Espace de travail
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Partie pneumatique
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Les éléments pneumatiques du systéme sont
notamment des distributeurs électropneumatiques
et des vérins servant a actionner le robot sur I'axe
Z, la fermeture de la pince du robot ainsi que deux
vérins horizontaux servant a la mise en position
des éléments

- Schéma

4A : VERIN DOUBLE EFFET HORIZONTAL POUSSOIR PRODUIT
3A: VERIN DOUBLE EFFET HORIZONTAL POUSSOIR BOITE
1A : VERIN DOUBLE EFFET VERTICAL DESCENTE PINCE

2A : VERIN SIMPLE EFFET INTERNE PINCE
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Partie électrique

- Schéma (disponible
dans les ressources)
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La partie électrique du systéme
concerne aussi bien la récupération
des données capteurs, le cidblage
des sécurités ¢t la mise sous tension
du systéme que 1’asservissement
des moteurs. La coordination des
différents éléements est assurée par
I"automate (PLC sur le schéma)
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- Ports de ['automate :
Correspondance entre les notations du schéma et
les entrées-sorties réelles de I'automate (se référer
au schéma électrique)

76 77 18 |19 |20 (21 |22 |23 |24 |25 |26 \27 \28\22\0

SISE5S.

ENTREES
Mo Designation Muméro bornier
10 Alimentation 12
i1 Diétecteur Vérin Boite sortir X1.3
|2 Diétecteur Vérin Boite entrer X114
] Detacteur Verin Pigce sortir 15
|4 Detacteur Verim Pigce entrer 1.6
|5 Diétecteur Pinee haute T
5] Diétecteur Pince basse *1.8
I7 Détacteur Pince 1 X148
18 Diétecteur Distance Pince *110
2] Detacteur Pince 2 111
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DSSER10- » USB-N5-TA} 8.6W
US7-%10-T42, US7-%85-143; 11.6W
US10-%10-T43, US10-%5-143: 13,14y
Input: 24x%24vVDc
Output: 16%x24VDC, |

Resistive

"X, refers to letters "B of 44

18 17 16 1S 14 13 12 11 10

[oo]o1]02]05]04]

SORTIES
Mom Désignation Numéro bornier  |REF Bobine
(8] ChrvrinF enmer Pince X248 214
o10 Fermer Vérin Pisce LR AN 12
01 Cuvrr Vérm Piéce w27 AN 14
o112 Descendre Pince X206 112
o013 honter Pince X225 W14
o014 COuvrir Vérin Boite w24 V12
015 Fermer Vérm Boite w23 V4
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Partie informatique

- Analyse et traitement Code MSP ancien

Analyse et Améliorations du Code MSP430

Ayoub BOUQUENNOUCHE

Ce rapport présente une analyse détaillée du code main.c exécuté sur une carte
MSP430. Le programme permet de piloter deux moteurs pas-a-pas (axes X et Y) a travers
des commandes regues via I'interface UART. Il gére aussi les capteurs de fin de course et
le controéle de la vitesse a ’aide d’un timer interne.

L’objectif de ce document est :

— d’expliquer le fonctionnement du code,

— d’identifier précisément la partie assurant la communication UART avec 'automate

(PLC),

— de proposer les corrections et améliorations nécessaires pour fiabiliser le systéme.

1 Structure Générale du Programme

Le code s’organise en plusieurs blocs :
— Initialisation : horloges, GPIO, UART et timer.
— Boucle principale : vide, tout le fonctionnement repose sur les interruptions.
— Gestion des moteurs : générée par le timer TBO.
— Communication UART : réception, décodage et envoi de messages.

— Capteurs de fin de course : via interruptions GPIO.

2 Fonctionnement du Code

2.1 Initialisation du systéme

— Le watchdog est désactive.

— Les horloges (ACLK, SMCLK, MCLK) sont configurées sur le DCO pour une
fréquence stable de 1 MHz.

— Les GPIO sont configurées :

— sorties pour les signaux moteurs (STEP, DIR, EN),

— entrées avec résistances de tirage pour les capteurs de fin de course (FCX, FCY).
— Le module UART est configuré & 115200 bauds, 8 bits, sans parité, 1 bit de stop.

— Le timer TBO est initialisé en mode UP pour générer les impulsions moteur.



2.2 Structure de données principale

Le robot est décrit par une structure :

typedef struct {

int x; // Position X (mm)

int y; // Position Y (mm)

int v; // Vitesse (mm/s)

char mode; // Mode de mouvement
} Robot;
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Cette structure contient la position courante, la vitesse et le mode de déplacement.

3 Communication UART avec I’Automate

La communication entre le MSP430 et 'automate s’effectue via UART et repose sur

trois composants clés :
1. Réception des commandes texte depuis le PLC.
2. Interprétation des commandes regues.

3. Envoi d’accusés de réception et de messages d’état.

3.1 Variables principales liées & T'UART

— TX_Buffer, RX_Buffer : stockent les messages a envoyer et a recevoir.
— tx_index, rx_index :indices de progression dans les buffers.

— command_flag : indique si une commande compléte est détectée.

3.2 Reéception et traitement des commandes

La réception se fait dans l'interruption UART :

#pragma vector = EUSCI_A1_VECTOR
__interrupt void ISR_EUSCI_A1(void) {
switch(__even_in_range(UCA1IV, USCI_UART_UCTXCPTIFG)) A
case USCI_UART_UCRXIFG:
char RX_received_char = UCA1RXBUF;

switch(RX_received_char) {

case MSG_START_CHAR: command_flag = 1; rx_index =

case MSG_END_CHAR:
case ’\n’:
case ’\r’:
if (command_flag){
RX_Buffer[rx_index] = ’\0’;
get_command (RX_Buffer) ;
command_flag = 0;
¥

break;

0; break;

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
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default:
RX_Buffer[rx_index++] = RX_received_char;

Chaque caractére requ est ajouté au buffer jusqu'a détection du caractére de fin de
message. Une fois complet, le message est transmis a la fonction get_command ().

3.3 Deécodage et exécution

void get_command(const char *command) {
switch(command[0]) {
case ’P’: set_position_command(command, &robot); break;
case ’V’: set_speed_command(command, &robot); break;
case ’H’: home_position_command(command, &robot); break;
default: uart_put_string("ERROR - Invalid Command"); break;

Les formats de commande sont :
— P<x>-<y> : position en millimétres.
— V<speed> : vitesse en mm/s.

— H : retour a la position d’origine.

3.4 Envoi de réponses vers ’automate

Les messages de retour sont envoyés via la fonction :

void uart_put_string(char *string) {
strcpy (TX_Buffer, string);
tx_length = strlen(TX_Buffer);
EUSCI_A_UART_transmitData(EUSCI_A1_BASE, TX_Buffer[0]);

Les réponses possibles sont :
— <P1> : commande de position acceptée.
— <81> : vitesse configurée avec succeés.
— <80> : erreur de vitesse.

— ERROR - Invalid Command : commande non reconnue.

4 Analyse de la Partie UART

Cette section résume les points clés de la communication avec le PLC :
— Reéception : caractére par caracteére, assemblage dans RX_Buffer.
— Analyse : détection des caractéres de début et fin de message.
— Décodage : sélection de la commande selon son identifiant (P, V, H).
— Exécution : actions sur les moteurs et mise a jour des variables.

— Reéponse : envoi d'un message d’accusé de réception.

Bellauall, ACNrar boucneimnaind, oud oougnanimi, Amaury rinead
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5 Améliorations et Corrections Proposées

5.1 1. Fiabilité et Sécurité de la Communication UART
— Validation du format de commande : vérifier les paramétres requs via sscanf ()
avant exécution.
— Ajout d’un checksum : pour détecter les erreurs de transmission.

— Gestion du débordement du buffer RX : envoyer un message d’erreur comme
<E_BUF>.

— Timeout de réception : réinitialiser command_flag si aucun caractére recu pen-
dant un certain temps.

5.2 2. Amélioration du Dialogue avec I’Automate

— Standardiser les messages :
— <ACK_P> : position regue.
— <ACK_S> : vitesse recue.
— <DONE> : mouvement terminé.
— <BUSY> : mouvement en cours.

— <ERR> : erreur générique.
— Confirmer la fin du mouvement : envoyer <DONE> depuis l'interruption du timer.

— Refuser les commandes pendant un mouvement : utiliser un flag isMoving
pour bloquer les nouvelles requétes.

5.3 3. Structure et Maintenabilité
— Factoriser le code UART A(0/Al en une fonction unique.
— Ajouter des journaux UART internes pour suivre l'activité.

— Documenter les fonctions et les messages échangés.

5.4 4. Contréle Moteur et Synchronisation
— Ajouter un profil d’accélération/décélération (vitesse progressive).
— Synchroniser les axes X et Y pour les trajectoires droites.

— Controéler la largeur d’impulsion STEP selon les spécifications matérielles.

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda
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- Ports, coté IHM

Correspondance entre les entrées/sorties et les
écrans de I'lHM

I. Liste des entrées/sorties et leurs fonctions

A. Liste des entrées

Entrée Fonction d’'entrée

10 Alimentation active

11 Détecteur vérin Boite sortir
12 Détecteur vérin Boite entrer
13 Détecteur vérin Piéce sortir
14 Détecteur vérin Piéce entrer
15 Détecteur vérin haute

16 Détecteur vérin basse

I7 Détecteur pince 1

18 Deétecteur distance pince (capteur)
19 Détecteur pince 2

110 Prise piéce

B. Liste des sorties

Signal de sortie

(0]0] gripper Piston Opened Out

01 gripper Piston Closed Out Non
02 gripper Piston Up Out utilisés
03 gripper Piston Down Out

09 Prendre/Lacher Piece

010 Fermer Verin Piece

011 Ouvrir Verin Piéece

012 Descendre Piece

013 Monter Piece

014 Ouvrir Verin Boite

015 Fermer Verin Boite

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda
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N.B : Statuts en format HEX

Valeur Hex Signification

0x00 OK

0x08 Short circuit

0x10 Supply voltage low or missing
OxFFFF On Board 10 not initialized

II. Coté IHM

A. Movements Menu : Page d’accueil / Commande Moteurs

L’écran « Movements Menu » correspond a la page d’accueil de la commande des moteurs.
11 permet de définir la nouvelle position des axes X et Y, ainsi que les parameétres de
mouvement (vitesse, mode de déplacement, etc.).

4 MODE SEMI-AUTO X Commande Vérins X QEEMEGESSERELTEP S Modulel X MSP430 Alimentation OFF X Commande PINCE '» ¥ X |

Comment

Current position:

X: -99999 mm -  Y: -99999 mm

Set new position: Movement Parameters:
Position X 559999999 r Speed | 999 mmys
Position Y 599999999 ' © simultaneous ° 'Relative

| | |Alternative ~ |Absolute

SR EILIO Set Parameters |
Commande Vérins >>

<] [ [
=T T . -

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
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Elément Tag / Variable Type d’action Détails / Trigger et | Fonction associée
IHM associée Liaison Ladder (MSP430)

Bouton “Set | Touch Enable Press : Set Bit Status Set Position MSP430 Set
Position” -> Enable Bit Release : Reset Bit Position
Bouton “Set | Touch Enable Press : Set Bit Status Set MSP430 Set
Parameters” | -> Enable Bit Release : Reset Bit | Parameters Parameters
Bouton “Goe | Touch Enable Press : Set Bit Status Go Reference | MSP430 Go to
Reference” | -> Enable Bit Release : Reset Bit Reference

Pour le bouton “Commande Vérins>>", il déclenche ‘Load Screen’ c’est a dire qu’il redirige
vers 1’écran de la page “Commande verins” qui sera présenté dans la section suivante.

11 y a aussi 2 boutons radio : Simultaneous/Alternative(ot 0 représente mode simultanée et 1
alternatif) et Relative/Absolute (ol 0 représente mode relatif et 1 absolu).

B. Commande Vérins

L’écran « Commande des vérins » permet de piloter les vérins situés du coté boite et du coté

piéce. Chaque bouton de commande agit sur une sortie numeérique du MSP430, tandis que les

états des vérins sont surveillés via les entrées numériques correspondantes.

pe

-

Comment

SORTIR Verin

ENTRER Vérin

<< Commandes Moteurs

H (L EREEREEERE l Movements menu X Modulel X

-

v

MSP430 Alimentation OFF X Commande PINCE X Main X

SORTIR Vérin

ENTRER Vérin

RAZ DISTRIBUTEURS

Commandes PINCE >>
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Elément IHM Action Signal associe Sortie associée
Sortir Vérin (c6té Reset Bit Boite Out Digital Output 14 (O_14)
Briire} Set Bit Boite In Digital Output 15 (O_15)
BtV S (b Toggle Bit Boite In Digital Output 15 (O_15)
Boite) Set Bit Bofte Out Digital Output 14 (0O_14)

Reset Bit Boite In Digital Output 15 (O_15)
Reset Bit Boite Out Digital Output 14 (O_14)
RAZ Distributeurs
Reset Bit Piece In Digital Output 11 (O_11)
Reset Bit Piece Out Digital Output 10 (O_10)
Sortir Vérin (c6té Reset Bit Piece Out Digital Output 10 (O_10)
Piece) Set Bit Piéce In Digital Output 11 (O_11)
itV it (568 Reset Bit Piece In Digital Output 11 (O_11)
Piece) Set Bit Piéce Out Digital Output 10 (O_10)
Elément THM Entree associee
Etat 1 coté Boite Digital Input 1 (I_1)
Etat 2 coté Boite Digital Input 2 (I_2)
Ftat 1 coté Piéce Digital Input 3 (I_3)
Fitat 2 cbté Piéce Digital Input 4 (I_4)

Pour le bouton “Commande Moteurs>>", il déclenche ‘Load Screen’ c’est a dire qu’il
redirige vers I’écran de la page “Current position” présenté précédemment. Méme chose

pour le bouton “Commande Pince>>", il déclenche ‘Load Screen’ c’est a dire qu’il redirige

vers 1’écran de la page “Pince” qui sera présenté dans la section suivante.
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C. Commande Pince

L’écran « Commande Pince » permet de controler les mouvements verticaux de la pince, ainsi
que la prise et la libération des piéces. Il offre également un retour d’état indiquant la position

de la pince (haute ou basse) et la présence ou non d’une piéce détectée.

I 4 |ODE SEMI-AUTO X Commande Vérins X Movements menu X Modulel X MSP430 Alimentation OFF X JEIITNERIERIINEE Y »

Comment

©

Pince

Commandes

|

Piéce Détecté

("\

| << Commande Vérins

Positions

Basse

Haute

Piéce prise

Piece non prise

Mode semi-automatique >>

=
(\
-
-

Elément THM Action Signal associe Sortie associee
Set Bit Pince Up Digital Output 12 (0_12)
Descendre Pince
Reset Bit Pince Down Digital Output 13 (0_13)
Set Bit Pince Down Digital Qutput 13 (0_13)
Monter Pince
Reset Bit Pince Up Digital Output 12 (0O_12)
Prendre Piece Reset Bit Grab Digital Output 9 (0O_9)
Lacher Piece Set Bit Grab Digital Output 9 (O_9)
Reset Bit Pince Down Digital Qutput 13 (0_13)
Reset Pince Reset Bit Pince Up Digital Qutput 12 (0_12)
Reset Bit Grab Digital Output 9 (O_9)
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Documentation du code - Liaison automate et code
MSP430

1. Introduction

Cette documentation présente le fonctionnement de la communication entre I'automate
Unitronics et la carte MSP430, ainsi que la structure du code c6té microcontréleur.

L'objectif est d’assurer une correspondance claire entre les messages transmis par
UniLogic (automate) et les fonctions exécutées sur la carte MSP430, notamment
pour le contréle des moteurs, la mise en position initiale et la gestion des vitesses.

2. Structure générale et communication

Les différentes commandes envoyées depuis 'automate sont regues par le MSP430 via
le port UART. Chaque message est interprété selon son identifiant initial (ex. P, V, H),
permettant de déterminer la fonction a exécuter.

Exemple de structure générale d’'un message :

<Px-y> // Commande de position
<Vx-y-z> // Commande de vitesse + mode
<H> // Home Position

Ces messages sont regus dans une interruption UART, stockés dans un buffer puis
analysés dans la fonction get_command() qui oriente vers la fonction correspondante :

void get_command(const char *command) {
switch(command[©]){
case 'P': set_position_command(command, &robot); break;
case 'V': set_speed_command(command, &robot); break;
case 'H': home_position_command(command, &robot); break;
default: uart_put_string("ERROR - Invalid Command"); break;

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda



Communication D

Solution Explorer M
Search Solution Explorer P
£ WIDF40U OU WD neieicrie =

A& MSP430 Receive Information
A MSP430 Set Parameters
& MSP430 Set Position
= Lists
Z Formulas
. Switch Case
A A HMI
4 Gw Module1
CCommande PINCE
CdCommande Vérins
CIMODE SEMI-AUTO
[CIMovements menu
& Custom Controls
8 Web Server
CSUniCloud
P dAlarms
&EL Actions
BhData Tables
Data Tables Recipes
.ﬂData Sampling
4 M5 Message Composer
4 3w CPU Protocols Messages
4 BEBMsp430
ESet Position
B ACK Command
B2Go to Reference
E= Alimentation OFF
B2 Set Parameters

Figure 1 — Organisation des messages dans le Solution Explorer
Cette figure montre la structure du projet UniLogic.

Dans I'arborescence du Solution Explorer, les messages de communication sont
regroupés dans Message Composer — CPU Protocols Messages — MSP430.

Chaque message correspond a une fonction du code MSP430 (Set Position, ACK
Command, Go to Reference, Set Parameters,..). Cette hiérarchie facilite la
communication entre I'automate et le microcontréleur.

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda
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| w0 <

)
I @ Add New Message

# || Message Name Message Preview
Set Position <0x50> <-9999999999 > <(0x2D > <-9999999995 >
i ACK Command <List of Text> <Binary Text>
Go to Reference H
Alimentation OFF E
Set Parameters V<999>-<-99999> - <-G9999>

4| 1 | »

Figure 2 — Liste des messages MSP430 dans UniLogic

Ici, chaque message est défini avec son format d’envoi et sa prévisualisation.

Par exemple, Set Position utilise la structure <Px-y>, Set Parameters correspond a
V<999>-<9999>-<9999>, etc.

Ces formats sont interprétés coté MSP430 dans la fonction get _command (), permettant

I’exécution de la commande correspondante.

3. Commandes principales et code associé

3.1 Set Position

Cette commande positionne les moteurs X et'Y a une coordonnée absolue ou relative.
Le message ‘P%d-%d’ contient les valeurs X et Y.

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda
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Set Pasition i

a ¢
‘q’ o Back To: MSPA30 Search 2
|4 Bements |

Fixed Text
= m 0:50,P @ 0xaD, - @ 0093000609 i
Binary Text Varicble

[B#] List of Texts Variable
Number Variable
[A] Control Character
Raw Data

« Main
= Data Tag New Pasition X
- Advanced
Decirral..  Deamal Location
3] il [ Mumber... |[Formaf) W

S.:;‘!, .,?, .mu-,.; i

Figure 3 — Liaison de la commande Set Paosition dans UniLogic
Code associé :

void set_position_command(const char *command, Robot *robot) {
// Lecture de La commande recue et extraction des coordonnées X et Y
sscanf(command, "P%d-%d", &(robot->x), &(robot->y));

// Conversion du déplacement de mm en pas moteur
int steps_x = mmToStep(robot->x);
int steps_y = mmToStep(robot->y);

// Détermination du sens de rotation selon le signe du déplacement
if (steps_x > @) {
GPIO_setOutputLowOnPin(DIR_MX1_PORT, DIR_MX1_PIN); // Mouvement en
avant (axe X)
GPIO_setOutputLowOnPin(DIR_MX2_PORT, DIR_MX2_PIN); // Mouvement en
avant (axe X)
} else {
GPIO_setOutputHighOnPin(DIR_MX1_PORT, DIR_MX1_PIN); // Mouvement en
arriére (axe X)
GPIO_setOutputHighOnPin(DIR_MX2_PORT, DIR_MX2 PIN); // Mouvement en
arriére (axe X)

if (steps_y > @) {
GPIO_setOutputHighOnPin(DIR_MY_PORT, DIR_MY_PIN); // Mouvement en
agvant (axe Y)
} else {
GPIO_setOutputLowOnPin(DIR_MY_PORT, DIR_MY_PIN); // Mouvement en
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arriére (axe Y)

}

abs_steps_x = steps_x >=0 ? steps_x : -steps_x;
abs_steps_y = steps_y >=0 ? steps_y : -steps_y;

// Activation des moteurs et lLancement du timer
enableMotors(l, 1);
timer_on();

// Envol d’un message d’accusé de réception (ACK) a L’automate
uart_put_string("<P1>"); // ACK de confirmation
}

3.2 Home Paosition

Cette commande permet de renvoyer les moteurs en position initiale (définie par les
capteurs de fin de course).

ISP430 X

=l
1 Go to Reference g o
= &
Y o Dack To: MSP430 Search ye
Eﬁ[ﬁn‘e"ﬁ_
Fixed Text
~1
— m Binary Text Variable
B List of Texts Variable
Mumber Variable

Contrdl Character
[A] Raw Data

Properties Window )
e oz L

Fixed Text H

Figure 4 — Commande Home Position et retour capteurs
Code associé :

void home_position_command(const char *command, Robot *robot){
HomePositionXY(1,1);
abs_steps_x = 1600; abs_steps_y = 1600;
enableMotors(1,1);
timer_on();
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La fonction HomePositionXY() déclenche le mouvement en arriére jusqu’a détection des
capteurs :

void HomePositionXY(int flagX, int flagY) {
if(flagX){
GPIO_setOutputHighOnPin(DIR_MX1_PORT, DIR_MX1_PIN); //en arriéere
GPIO_setOutputHighOnPin(DIR_MX2_PORT, DIR_MX2_PIN); //en arriére
enableMotorsX(1);

}

if(flagY){
GPIO_setOutputLowOnPin(DIR_MY_PORT, DIR_MY_PIN); //en arriére
enableMotorsY(1l);

}
}
N.B : cette fonction est & modifier selon la demande du professeur. Le calcul des
positions sera effectué cété automate : le code MSP430 recevra directement les valeurs
réelles de x et y (enregistrées a chaque déplacement). Ces valeurs permettront de
revenir a la position d'origine réelle.

Par exemple, si I'axe x s’est déplacé successivement de 50, puis 70, puis 5 mm, la
valeur totale recue sera 125. Le retour a la source consistera donc a reculer de 125 pas
(ou a convertir directement la valeur recue en pas si elle est déja exprimée en mm).

3.3 Set Speed Command

Cette commande geére la vitesse des moteurs ainsi que deux modes :
- Simultaneous |/ Alternative
- Relative | Absolute

Le message ‘V&d-%d-%d’ contient respectivement :
- la vitesse,

- le mode simultané/alternatif,

- le mode relatif/absolu.

e -

Set Parameters

Go Back To: MSP430 |

Figure 5 — Commande Set Speed et structure du message
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N.B.prob 1:

Avant, il n'y avait aucun appel & cette fonction dans le Ladder, ce qui empéchait son
déclenchement.

Go to Reference Position Command

L Enable Bit J Lstauus Go Rel‘ere...] MSP430 Go to Re..

4
i} 1P|

Enable Bit ] lstatus Set Param...l

it 1P}

Figure 6 — Absence d'appel a la fonction Set Parameters

Aprés rectification, I'appel a la fonction a été ajouté dans le Ladder (MSP430 Set
Param), ce qui permet désormais I'exécution correcte de la commande.

T —— — S

Go to Reforence Position Comman: =)

r Enable Bit j l;zﬁns Go R.efere:] MSP430 Go to Rﬂ--J
e Pl T

[ Enable Bit ] [Status Set Param...l [rMsPazo set para...

1 | P}

Regioni B EETIITDEEDS D SIS

Figure 7 — Présence d’appel a la fonction Set Parameters
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N.B. prob 2 :

De plus, au niveau du code, seule la vitesse était initialement récupérée, sans les
modes de fonctionnement. Le code original était :

void set_speed_command(const char *command, Robot *robot){
int commanded_speed;
sscanf(command, "V%d", &commanded_speed);

if(commanded_speed<= MAX_SPEED && commanded_speed >= MIN_SPEED){
robot->v = commanded_speed;
timer_off();
TBOCCRO = (MM_BY_TOUR*TIMER_FREQ)/(2*STEP_BY_TOUR*robot->v);
uart_put_string("<S1>"); // ACK message from MSP43@ board to PLC
} else {
uart_put_string("<Se>"); // ACK message from MSP43@ board to PLC

}

Aprés rectification (mais avec améliorations encore possibles) :

void set_speed_command(const char *command, Robot *robot) {
int commanded_speed = 0;
int mode_sim_alt = ©;
int mode_rel_abs = ©;

sscanf(command, "V#%d-%d-%d", &commanded_speed, &mode_sim_alt,
&mode_rel_abs);

if (commanded_speed <= MAX_SPEED && commanded_speed >= MIN_SPEED) {
robot->v = commanded_speed;
// — bit 1 = simultaneous/alternative, bit @ = relative/absolute
robot->mode = (mode_sim_alt << 1) | mode_rel_abs;
// Stop and reconfigure timer

timer_off();

TBOCCR@ = (MM_BY_TOUR * TIMER_FREQ) / (2 * STEP_BY_TOUR * robot->v);

/* A ajouter : gestion du comportement selon lLe mode :

if (mode_sim alt == @) {
// Simultaneous mode — X et Y bougent ensemble
} else {
// Alternative mode — X puis Y
}
if (mode_rel _abs == 8) {
// Relative mode — déplacement par rapport a la position
actuelle
} else {
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ibhenl R SO .., RN DUNNNNIEE WS . 3 W S
Absolute mode \_,,?:‘JL/A,UCEL)JT',:!?A',’ rers La position donnée

}/
uart_put_string("<S1>"); // ACK OK

} else {
uart_put_string("<Se>"); // Erreur : vitesse hors Limites

}

3.4 ISR Fin de course (PORT1_VECTOR)

Cette interruption permet d'arréter automatiquement les moteurs lorsqu’un capteur de
fin de course est activé.

Code associé :

#pragma vector = PORT1_VECTOR

__interrupt void ISR_CAPTEURS_FDC(void){
if(P1IFG & FCX_PIN){ enableMotorsX(@); robot.x
if(P1IFG & FCY_PIN){ enableMotorsY(@); robot.y
P1IFG &= ~(FCX_PIN | FCY_PIN);

[ty

[
th
e

4. Problémes rencontrés et améliorations

1. Probhléme de synchronisation initiale ; certaines commandes (Set Parameters)
ne se déclenchaient pas car la fonction n'était pas encore appelée dans le code
principal.

Correction : ajout de I'appel a la fonction correspondante et gestion des modes
via sscanf().

2. Limitation du calcul de position pour retour a I’origine : la version initiale ne
tenait pas compte de I'enregistrement cumulatif des positions X/Y.
Correction prévue : récupérer directement la valeur totale X/Y de l'automate et
effectuer le retour en pas selon cette valeur.

3. Validation de la communication UART : ajout de messages de confirmation
ACK (51>, <P1>) pour vérifier la réception correcte des ordres.

5. Conclusion

Cette documentation prouve la mise en place d'une communication fonctionnelle entre
l'automate Unitronics et la carte MSP430.

Les prochaines évolutions concerneront les issues liées au retour & l'origine ainsi gue la
gestion dynamique des positions absolues/relatives et I'intégration de modes de
déplacement simultanés/alternatifs plus avances.
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Prise en main du logiciel UniLogic - Configuration
matérielle, création d'alias et liaison Ladder/IHM

I. Objectif du document

Ce document est un guide pratique pour apprendre a configurer, programmer et tester
un automate Unitronics a l'aide du logiciel UniLogic.

L'objectif est d’expliquer les étapes essentielles pour : - configurer la partie matérielle
et 110 ; - créer et nommer les alias pour les entrées/sorties ; - relier les signaux
matériels au programme Ladder ; - associer les actions dans I'lHM ; - et vérifier la
cohérence entre les différents éléments du projet.

Il. Présentation générale d’'UniLogic

UniLogic est I'environnement de développement utilisé pour programmer les
automates Unitronics. Il intégre & la fois :

- la configuration matérielle (I/O, modules, alimentation) ;

= |a programmation Ladder ;

- la conception de I'lHM (Interface Homme-Machine) ;

- et la gestion des communications et diagnostics.
L'interface est composée de trois zones principales :

1. Solution Explorer (a gauche) : navigation entre les éléments du projet (Ladder,
IHM, communications...).

2. Espace de travail (au centre) : affichage du Ladder, des écrans IHM ou des
modules.

3. Onglet 1/O et propriétés (en bas) : configuration des entrées/sorties,
parametres et alias.
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Figure 1 — interface générale du logiciel UniLogic

Ill. Configuration matérielle
A. Définition du matériel
Dans un nouveau projet UniLogic :
1. Sélectionner le modéle de contrdleur (ex. US5/7-x10-T42).
2. Ajouter les modules Uni-IfO et Uni-COM nécessaires a la configuration.

3. Relier les modules modules d’extension au contréleur via le bus UniCAN.
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Figure 2 — Configuration matérielle de 'automate et des modules 1/O

Cette étape permet d’identifier les modules physiques connectés et leurs capacités
d‘entrées/sorties numériques et analogiques.

IV. Création et gestion des entrées/sorties
A. Accés a la table 1/0

Les entrées et sorties sont configurées dans la fenétre 1/O and COM Configuration,
accessible depuis la barre latérale gauche ou l'onglet inférieur 1/O.

Chaque ligne correspond a une entrée ou sortie physique (ex. Digital Output 0, 1, 2...).
B. Création d'un alias

Pour faciliter la lecture du programme, chaque E/S doit &tre renommeée par un Alias

Name explicite, ce qui permet d'identifier facilement chaque signal dans le Ladder et
FHM.

Procédure pour créer un alias :

1. Ouvrir F'onglet I/O.
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2. Cliquer sur la cellule de la colonne Alias Name correspondant a la sortie
souhaitée (ex : Digital Output 0).

3. Saisir un nom logique clair, comme :

- OUVRIR_VERIN_PIECE
- FERMER_VERIN_PIECE
- DESCENDRE_PINCE

4. Valider la saisie avec Entrée.

L'alias est automatiquement ajouté au projet et pourra étre réutilisé dans le Ladder ou
dans I'HM.

x10-T42) X EX-RC Remote /O X URB te YO X 10-Link Remote YO % JERIEHeR RV Rl S

Controller Model (US:

Uni-1/0 and COM Configuration

Drag I/0 madulec from the Toolbox to the decired location

Taq Global Editor =)

Edit "Global On board 10 Digital Outputs” Tag:
i

BIT /A HO #

Alias Name:
Enter Alias Name B

Y - =)+

Enter Explicit Mame to look for... 2
10 * On board IO

| RoName Ty Alias Name Description
[l (0 - Status UINT32 Hex 0x00 = OK | 0408 = Short circuit | 0310 = Supply
Digitol Inputs BITI0..23] Binary Digital inputs
[ Anclog lnputs INT16[0..11 Dec Analog input values |
| [ Status Analog lnputs | uinTeo.17 Dec Analog input status
I:l Digital Outputs BITIO..15] Binary Digital outputs
HSO-0PWM Enable | BIT Binary Enable/Disable PWM {output is set io zera)
HS0-0 PWM Duty e | UINT16 Dec PWM Duty Cycle {0.1%)
HSO-0PWM Freque... | UINT32 Dec PWM frequency (milliHz) =

Lr System @ Global @ Timer= = /[l8]

£ STRUCTS /& Watch BB Scope Trace

Figure 3 — Création et affectation d'un alias a une sortie
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V. Liaison Ladder et IHM

A. Création des tags logiques

Les tags sont des variables logiques servant a faire le lien entre le matériel, le Ladder
et I'HM.
Pour associer un tag a un élément IHM (par exemple un bouton ) :

- Sélectionner I'élément concerné dans I'écran de conception IHM.

- Ouvrir 'onglet Actions puis cliquer sur les trois points a droite de Collection.

- Dans la fenétre Element Actions, choisir Add New Action et sélectionner le tag
arelier.

C)

: Descendre Pince

| @ Add New Action
Tag/Screen/File T
Pince Up Click/Tap
Reset Bit Pince Down Click/Tap
i | Press
[E ACK Set Position BT
Wid Alarms Status Struct  Alarms Status Struct
L
s
DESCENDRE PIECE BT
[ Enable Bit 8T
Wil EtherCAT Moduie System
[E) FERMER VERIN BOITE  BIT
(&) FERMER VERIN PIECE  BIT

0 Dec
Binary al]

Els
1

Figure 4 — Affectation des tags aux éléments IHM

B. Liaison avec les actions IHM

Chaque élément IHM (bouton, voyant, indicateur) peut étre relié & un tag via la fenétre
Element Actions.

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda



4 BRETAGNE

IN faib

Exemple : le bouton Descendre Pince est relié aux tags Pince_Down et Pince_Up qui
commandent respectivement les sorties O_13 et O_12.

Etapes :
1. Sélectionner le bouton dans I'écran IHM ;

2. Ouvrir Element Actions ;

3. Associer I'action Set Bit ou Reset Bit au tag concerné.

®

@ Add New Action

Set Bit Pince Up Chcl/Tap
Reset Bit Pince Down Click/Tep

neset Pince

<< Commande Vérins Mode semi-automatique >> N Collecti.{] ]
essage Box |(Propert..
Disabled Celor || JSFFFFI =
Image: Pressed... =0t [
Timers M moge Relesse. | o [a]
e - vy r s

| TestFort Fortt Pr... |

/SN - R |

TSName
CoName

Type Retain || ¥ Groups

@ Global SR 0 £ STRUCTS 2 Watch [ Trice

Figure 5 — Association d’un bouton IHM a un tag logique

C. Vérification dans le Ladder

Dans le Ladder, les actions de la pince ou des vérins utilisent directement les tags
créés.

Exemple :

- Pince_Up — Descendre la piéce ;

- Pince_Down - Monter la piéce.
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Le lien entre IHM et Ladder peut étre veérifié via un clic droit sur le tag — Find Tag
Results.
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Figure 6 — Correspondance entre Ladder et IHM

Le lien entre Ladder et sortie physique peut étre vérifié via un clic droit sur le tag - Go
to Definition.

Enter Explicit Name to look for.

IC ¥ On board IO # Digital Qutputs

| QAlias Name Description

9 EJ Digital Outputs 9 BIT Binary QUVRIR ET FERMER VERIN
10 [ Digital Outputs 10 | BIT Binary FERMER VERIN PIECE

11 @ Digital Outputs 11 BIT Binary QUVRIR VERIN PIECE

12 (& Digital Outputs 12 BIT Binary DESCENDRE PIECE

L
£ System @9 Giobal H Main @ Timers [ “JSl £ sRUCTS = watch BB Scope Trace

Figure 7 — Correspondance entre Ladder et sorties physigues

Cette cohérence entre le Ladder, I'THM et la configuration matérielle valide le repérage correct
des sorties.
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VI. Vérification des entrées

Les capteurs de position ou de détection sont configurés comme entrées digitales
dans la table Digital Inputs.
Chaque capteur regoit un alias permettant de l'identifier facilement dans le Ladder.

Exemple :
- DETECTEUR_VERIN_BASSE : Entrée 1_6

= DETECTEUR_VERIN_HAUTE : Entrée I_5

Enter Explicit Name to look for
IO ¥ On board IO ¥ Digital Inputs

QAlias Name

[ollk|

IEJ Digital Inputs 3 BIT Binary Détecteur Vérin piéce sortii

3
4 EJ Digital Inputs 4 BIT Binary Détecteur Vérin piéce entre
5 EJ Digital Inputs 5 BIT Binary Détecteur Vérin Haute
6 @ Digital Inputs 6 BIT Binary Détecteur Vérin Basse =
Lt System @9 Giobal H Main @ Timers I=JEl £ strRucts B Watch Scope Trace
—_——

Figure 8 — Table des entrées digitales avec alias

Le test du bon fonctionnement peut étre effectué en simulation ou en mode Online : les
voyants de I'lHM changent d'état selon le retour des capteurs.

VII. Conclusion

Ce guide a présenté les principales étapes pour utiliser UniLogic, depuis la
configuration matérielle jusqu’a la vérification des entrées/sorties.

Grace a ces manipulations, I'utilisateur est en mesure de concevoir, tester et valider une
application compléte sur automate Unitronics.
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VIIl. Annexe — Raccourcis et astuces UniLogic

Action

Raccourci / Méthode

Rechercher une variable ou un tag

Clic droit — Find Tag Results

Identifier Sortie/Entrée associée a un tag

Clic droit - Go To Definition

Ajouter un module I/O

Clic droit sur Hardware Configuration —
Add Module

Renommer un tag

F2 sur le nom dans la colonne Alias
Name

Tester un programme

Menu Build - Download & Run (F5)

Activer la simulation

Online Test — Monitor Tags

Ces raccourcis permettent de gagner du temps lors de la configuration et du

débogage des projets.
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Analyse et traitement du nouveau Code MSP modularisé

Modularisation du code MSP430 et correction de

I'THM

CHOUBRI Douae

1. Correction de I'lHM

Auparavant, dans la section Current position, les valeurs X et Y ne se mettaient pas
a jour, méme aprés avoir modifié les positions via Set Position.

Le probléme venait du fait que les variables utilisées (Numeric Value) pour afficher
la position actuelle, Current Position X et Current Position Y, n'étaient définies

nulle part dans le programme.

X: +-99999 mm- -
- - ]

Set new position:

Position X
rsion

Set Position

'@ simultaneous

‘Current position:

Y: 195999999 n

Movement Parameters:

© Relative
Absolute

Set Parameters
Commande Vérins >>
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[Bf Check Box
[#) ustBox =
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Text Elements
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|
Time and Date |
Timer |

|

Data Tables

Properties Window

(%] Numeric Box3 [Numeric Bax]

= Al D
- Attributes

Actions (Collection) |

Disabled Color #FFFFFADC wi|
Format Numeral (Format) =
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Pour corriger cela, les valeurs affichées dans la position actuelle ont été reliées aux
variables New Position X et New Position Y, qui elles sont correctement définies
dans les champs de saisie Position X et Position Y de la section Set New Position.

4 User controls

(8] Radic Buttons Group

Current position: E ff"i; Box
X: Egsggésggri - ¥:155999999 p e -

Text Elements
Mumeric elements

Set new position: Movement Parameters: :

Image Elements

Tanks

i Graphs/Meters
Position X 799999999 Speed 999 mm/s Tine and Date

Timer
Position Y © simultanecus () Relative Data Tables l s
'
Alternative Absolute 7] Numeric Bex3 [Numesic Bex]

e 0
« Attributes. -

Set POSItIon Actions (Collection) ‘..i

Disabled Color FFBDC v i

> Numeric Value  New Position X ‘

[

Read-Only

y. <Empty
Grace a cette correction, les valeurs X et Y se mettent désormais a jour

correctement et varient simultanément dés qu'un changement est effectué dans
I'IHM.

Set new position: Movevhgr]t Parameters:

T

pasition Y (@ simuitencous (@) Relat

Alternative | Absolute
rs

Set Position Set Paramete!
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2. Modularisation du code MSP430

Avant modularisation, l'intégralité du programme était concentrée dans un seul
fichier main.c. Ce fichier regroupait le contréle moteurs, le décodage des
commandes, la communication UART, les interruptions, les conversions
mécaniques, la configuration GPIO, etc.

Le fichier atteignait prés de 498 pages, ce qui rendait le code difficile a lire,
maintenir ou déboguer.

Pour résoudre ce probléme, une réorganisation compléte du projet a été réalisée.
Le programme est désormais séparé en plusieurs modules, chacun chargé d'une
fonctionnalité précise.

Grace a cette modularisation, le fichier main.c a été considérablement allégé : il ne
fait plus que 67 pages.

2.1 Nouvelle architecture du projet

La nouvelle structure du code repose sur des modules spécialisés :
- motor.c / motor.h — Gestion matérielle des moteurs
Ce module contient :

e [initialisation du timer TBO (motor_timer_init())
e le contrdle du timer (timer_on(), timer_off())
e la configuration des GPIO moteurs (motor_gpio_init())

e les fonctions d'activation/désactivation (enableMotors,
enableMotorsX, enableMotorsyY)

e |e homing utilisant les capteurs de fin de course (HomePositionXY)
e les conversions mécaniques mm - pas (mmToStep, stepToMm)
Il regroupe ainsi tout le contréle bas-niveau des moteurs pas-a-pas X et Y.
> command.c / command.h — Interprétation des commandes

Ce module traite les commandes envoyées par I'lHM/PLC sous forme de
chaines UART :
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e Commande de position : Pxx-yy - Convertit mm - pas, choisit la
direction, lance le mouvement, envoie <P1>.

e Commande de vitesse : Vvitesse-simAlt-relAbs — Met a jour la
vitesse, reconfigure le timer, envoie <S1>,

e Commande Home : H - Lance le retour automatique des axes a leur
position d'origine.

e Sélecteur de commande : get_command() - Dirige vers la fonction
adaptée (P/V /H)

Ce fichier regroupe tout le niveau logique du robot.
- uart.c / uart.h — Communication UART
Ce module gére :
e l|a configuration compléte des UART AQ et Al,

e |es buffers de réception/émission (RX_Buffer, TX_Bulffer),

e ['envoi non bloquant via interruptions (uart_put_string()),

e laréception caractére par caractere et la reconstruction automatique
d’'une commande.

Il prend en charge toute la communication série entre MSP430 et I'HM/PLC.
> isr.c / isr.h — Routines d'interruption
Ce module centralise toutes les ISR :

e ISR Timer TBO (moteurs)
o geénere les pas moteurs (toggle STEP),
o décrémente les pas restants,
o arréte automatiquement le timer en fin de mouvement.
e ISR UART A0/A1
o réception caractére par caractére,
o détection du début (<) et fin (> ou CR/LF) de commande,

o appel direct a get_command().
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e ISR fin de course (Port 1)

o arréte immédiatement I'axe concerné,
o remet la position & zero (Home position).

Ces ISR permettent un fonctionnement asynchrone, fluide et totalement non
bloquant.

2.2 Un fichier main.c plus simple et clair

Le fichier main.c ne contient plus que les actions essentielles :

Y Y Y VY VY YVYY

Initialisation des horloges

Initialisation des GPIO moteurs

Initialisation des capteurs de fin de course
Initialisation UART

Activation des moteurs

Configuration des interruptions

Boucle infinie vide (tout fonctionne par interruptions)

Exemple extrait du main :

motor_gpio_init();

motor_timer_init();

uart_init();

GPIO _enableInterrupt(FCX_PORT, FCX_PIN);

GPIO _enableInterrupt(FCY_PORT, FCY_PIN);

__enable_interrupt();

while(1){
// Programme entiérement piloté par ISR

J

Le role du main est désormais de configurer I’environnement, puis de laisser les
modules travailler en arriere-plan.

2.3 Résultats de la modularisation

Grace a cette séparation :

*

»*

* % ok %

main.c passe de 498 pages - 67 pages
Chaque fonctionnalité posséde son propre module

Le code est lisible, structuré et évolutif

Les interruptions gérent tout en temps réel

La communication UART est propre et non bloquante

Le mouvement moteur est sécurisé et centralisé

Cette modularisation constitue une amelioration majeure en termes de
clarité, de maintenance, de fiabilité, et d’extensibilité du code.

Douae Choubri, Reda El Madani, Salma Letrach, Ayoub Bouquennouche, Souad Ait
Bellauali, Achraf Bouchemama, Roua Boughanmi, Amaury Pinéda



4 BRETAGNE

I fail

Partie mécanique

- Chaine porte cables (en cours de développement)

L'idée est d'implémenter une chaine porte cébles afin de libérer
I'espace de travail de tout élément structurel (cables encombrant
I'espace de travail du robot notamment)

Schéma conceptuel ci-dessous :
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- Support vérin boite

Afin de fiabiliser la fixation du réservoir sur la plaque support, cette derniére a d’abord été
modifiée par I’intégration de trois encoches et par une mise a jour de la géométrie globale,
afin d’améliorer le positionnement des éléments et de faciliter I’assemblage. En parall¢le, les
entraxes des pergages ont été redéfinis et intégrés directement dans 1’assemblage global,
garantissant un montage cohérent et sans ajustements manuels.

Ensuite, le réservoir a été modifié pour permettre une fixation correcte sur la plaque, sans
collage. L’idée est d’obtenir un assemblage :

- plus rigide (le collage peut créer des jeux ou se décoller avec les efforts répétés),

- plus fiable dans le temps (meilleure tenue face aux vibrations et manipulations),
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Enfin, ’ensemble modifié (plaque + réservoir) a été¢ mis a jour dans I’assemblage global, et
les vis ont été adaptées aux nouveaux trous pour correspondre au montage réel prévu.

'l" WPoteau (Poteau.3)

X Moty Poteaud)
(Boite_Rebus.1)
~

& :‘ Flacon (Flacon.5)

A

TEEL HEXAGOMN SOCKET COUNTERSUNK HEAD STEEL HEXAGON SOCKET COUNTERSUNK HEAD. 1)
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- Résultat visuel du support vérin boite
> it D ] WEa ot S

)
M

Partie électronique

- Nouvelle version de Gemma proposée
GEMMA
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D < Marcrne o antton v @ ria sacuses
- Mise hors énergie PO 12v
- Arrét alimentation sorties AP 24v X .
’;’:;Q_;‘ - Désactivation des grafcets PO " R R N
—_— - 2 partir de tous les états
wEe - Voyant VDF clignotant =
fonctionnement normal essais et vénfications
F.C HORSENERGE D PROCEDURES en DEFAILLANCE de |a Partie Opéraive (PO) F PROCEDURES DE FONCTIONNEMENT
Abréviations: - Cd :Commande - PO : Partie Opérative - XiJCycle : Pas de cyche en cours (conditions élsbordes 3 partir des varisbles d'dtapes)
- €I : Conditions Initisles - PC : Partie Commande
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- Structure hiérarchisée Gemma proposée

"STRUCTURE

HIERARCHISEE DE

LA PARTIE
COMMANDE
PROGRAMMEE"

CONDUITE SECURITE
Conduite t
des modes L
de marche défailances
G1 G2

ZANN

IINITIALISAT[.‘N MODE AUTO S_AUTO MANU
cycle de ode automafique] Mode sem- Commande
<mise PO en <CYCLE automatique manuelle des
ER normale= actionneurs
G3 G5 G6 G4
MVT MO prise flacon dépose flacor Déplacement
les différents ) .
mouvements cycle prae féeﬁﬂfe ﬂgg . flgfsp ::c:un;%n
réalisés flacon oRe/poul de dépot
G8 G10 G12 61

“fonction principales:
communication-modes de
marches-sécurité”

"gestion des fonctions
élémentaires”

. cycles des fonctions
élémentaires”

- Nouvelle version des Grafcets proposée

Variables utilisées :

AUTO : Choix du mode Auto

S-AUTO : Choix du mode Semi auto

MANU : Choix du mode manuel

dep : Choix sous-cycle Dépose flacon

pri : Choix sous-cycle Prise flacon

dcy : Départ cycle auto

acq : Acquittement de la prise de la boite pleine

- Capteurs course des vérins

1s1 : Pince rentrée

1s2 : Pince sortie

2s1 : Pince ouverte
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2s2:
3s1:
3s2
4s1 :

4s2 :

pomX

Pince fermée

Dépileur boite rentré

: Dépileur boite sorti

Dépileur flacon rentré

Dépileur flacon sorti

Capteurs

: Capteur d'origine Axe X

pomY : Capteur d'origine Axe Y

def : Défaut flacon

kmxa :
kmxb :
kmya :

kmyb :

POS_DES : Position envoyé depuis la carte pour la prochaine position du flacon dans

Moteur

Moteur X sens A
Moteur X sens B
Moteurs Y sens A

Moteurs Y sens B

Positions

la boite

POS_DEF : Position de la boite a défauts
POS_CAP : Position pour faire la mesure sur le capteur

POS_INIT : Position pour que la pince soit au-dessus du flacon

C1 : Compteur de flacons présents dans la boite
C2 : Compteur de boites réalisées
C3 : Compteur de flacons défectueux

POS : Compteur de position désirée du nouveau emplacement du flacon

Compteurs

BRETAGNE

wi3oe
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1. Grafcet de conduite (G1)

10|H Mettre le systéme a I'arrét "remise en route”

- systéme hors défauts

L1
E1 Mode <A6> | écran IHM-AB

= Initialisation terminée

Ez afficher I'écran de choix de mode sur IHM ‘ Al ‘

-+ AUTO -+ S.AUTO MANU

E\ﬂ-{ "Exécuter le G5 AUTO" | Ea-l "Exécuter le G6 S.AUTO"

"Exécuter le G4 MANU"

IMANU

<+ /AUTO = /S.AUTO.pas de cycle en cours

[} {aretcamane]

- pas de cycle

—G1-Conduite

2. Grafcet de sécurité (G2)

5 [

E

D1- desactivation des grafcets

— kas
21 H Ab-préparation pour la mise en route
—lkas —INIT
23 H Initialisation des grafcets
- 15
24 H Systeme hors defaut
—lkas

—(G2-SEcurité
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3. Grafcet d’initia

lisation (G3)

4 BRETAGNE

I ol

B

36

EiH remonter la pince "rentrer vérin 1A"

E{H ouvrir la pince "2YV14 désactive”

Ordre d'initialisation regu depuis le grafcet de conduite

1s1

251

Eﬂ-l rentrer le vérin de boite 3A|

3s1

EEH rentrer le vérin de flacon 4A|

-+ 4s1

(=]

Prise origine mesure

acq.se mettre en point de départ

activer commande moteur X(kmxa)

activer commande moteur Y(kmyb)

Déplacement vers X=0

Déplacement vers Y=0

—(G3-Initialisation
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4. Grafcet Commande manuelle (G4)

== X
43 Monter pince BP.ihm_Monter 151
Descendre pince BP.ihm_Descendre 152
Ouvrir pince BP.ihm_Ouvrir Zs1
M Décharger piéce BP.ihm_DéchargeP 452
Décharger boite BP.ihm_DéchargeB 3sZ
Déplacer Axe X_1 BP.ihm_X1 Alsec
Déplacer Axe X_2 BP.ihm_x2 Xocer
Déplacer Axe Y_1 BP.ihm_Y1 -
Déplacer Axe ¥ _1 BP.ihm_¥2 Yase
-+ Xi

4 BRETAGNE
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5. Grafcet Commande

auto (G5)

4 BRETAGNE
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=

doy

H Initiafisation du oyde

[POS=POS_INIT]

“AppelG1i:prise flacon’

def

[== }[-aPPEL GE:MVT mowmr

< Idef

[ PeL oo v s ] (pos=05.081

Tipos-ros oes o} FOPEL Tz Do ]

X126

[=+ }ApPEL G12 dépuse fam] =2 Hea=can

L+ X126

D Cpos=Cpos+l : ARGEST
1 ICpes<q 1 [Cpos=t] .

B
[=]
6. Grafcet Commande semi-auto (G7)
[70|H Attente du choix opérateur
-+ X16
71
— dep.acqg —- pri.acq
i
72 H "Appel du grafcet G12 : Dépose flacon” 73 H "Appel du grafcet G10 : Prise flacon”
— La dépose est terminée —- La prise est terminée
74
+1
—G7-S AUTO
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7. Grafcet mouvement moteur (G8)

BRETAGNE

[UlF]o}

L v moteur:

‘L.‘:e‘l B

4 0101

+ x40

+ Cpos=3+Cpos]

£ [POS=POS_DES]

1 [P0S=POS_DEA

B

11
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8. Grafcet de prise du flacon (G10)
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o]

~ 151.251.4581.(X52.+X63)

101 H "APPELGS: MVT MOTEUR"

| [POS=POS_CAP]

102 H Descendre vérin vertical
—+ 1s2
103 H Tester flacon
—+ def=1
—+ def=0
A
106 H ouvrir pince

—+ 2s51."piéce prise"

|

107 H fermer pince

-+ 252

108 H monter pince

-+ 151

—10-prise flacon
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9. Grafcet de déplacement (G11)

ordre lancement de cycle‘

Xi.Yi

MY ‘ Réduction de la vitesse moteur Y

1111 MX ‘ Réduction de la vitesse moteur X

+ *=b

E12 Arrét moteur X

114 H Arrét moteur Y

—G11-Déplacement

10. Grafcet de dépose flacon (G12)

151.251.451.(X54+X59+X62)

— def
Idef

23H "APPEL G8: MVT MOTEUR"

=1

"APPEL G8:MVT moteur |

| [POS=POS_DEF]

[POS=POS_DES]

124P Descente pince

- 1s2

25 H Ouverture pince

- 252

=} Farmar s

-+ 2s1

o} momrpves

—+ 1s1

e

5]
L=

—G12-Dépose flacon
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