
 

 

 

F  PROCEDURES DE FONCTIONNEMENTP.C. HORS ENERGIE

P.C. HORS ENERGIE D  PROCEDURES en DEFAILLANCE de la Partie Opérative (PO) F  PROCEDURES DE FONCTIONNEMENT

< Arrêt dans état initial >

< Arrêt obtenu >

< Production tout de même >

< Production normale >

remise en route arrêt

fonctionnement normal
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< Diagnostic et/ou
traitement de défaillance >D2 F6

F3

A1

A4

PZ

< Mise P.O. dans état
déterminé >

< Marches de
préparation >

< Marches de
clôture >

A3<Arrêt deman-
dé dans état
déterminé >

essais et vérifications
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à partir de tous les états

< Mise P.O. dans état initial >A6
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PRODUCTION

D1 < Marche ou arrêt en vue d'assurer la sécurité >

essais et vérifications

< Marche de test >

<Marches de vérification dans l'ordre>

< Marches de vérification dans le
désordre >

< Préparation pour
remise en route après défaillance >
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A  PROCEDURES D'ARRET et DE REMISE EN ROUTE
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Glissière
motorisée
Glissière

Références de l'équipement

Exécution du cycle : montée /
pause /  descente

Mode manuel via IHM
(montée/descente à la
demande)

<Arrêt
demandé en
fin de cycle>

- L’opérateur appuie
sur "Stop", le système
finit le cycle en cours
puis s’arrête
proprement

A2

- Mise hors énergie
- Arrêt alimentation sorties API 24v
- Désactivation des grafcets PO

Abréviations: - Cd : Commande - PO : Partie Opérative

- CI : Conditions Initiales - PC : Partie Commande

- Initialisation des grafcets
- Remise automatique du
chariots en position initiale

Amine WAHBI

- État repos, système 
attente

-Afficher un message "Défaut —
Vérification requise"
- Commandes manuelles
possibles



12

t12_13

t13_14

14

15

t15_16

16

t10_11

t11_12

Cmd_moteur := M+

Cmd_moteur := M+

t14_15

Cd_moteur :=OFF

Cmd_moteur := M-

t16_17

t17_18

t18_19

17 Cmd_moteur := M-

18 Cmd_moteur := M-

Timer_pause_bas := ON

t19_10t19_12

19 Cmd_moteur := OFF

BP_Démarrage = 1 ET Etat_Defaut = 0 ET BP_Arret = 0

Init_OK = 1 ET Etat_Defaut = 0

PWM = consigne montée rapide

Vitesse_mesurée <= Vc ET Etat_Defaut = 0

"Montée rapide "

Temps_Monte_Constante écoulé ET Etat_Defaut = 0

PWM = consigne montée ralentie "Montée  ralentie"

Temps_Monte_Ralentie écoulé ET Etat_Defaut = 0

Temps_Pause_Haut écoulé ET Etat_Defaut = 0

Timer_pause_haut := ON

PWM = consigne descente constante "Descente constante"

Temps_Descente_Constante écoulé ET Etat_Defaut = 0

PWM = consigne descente rapide "Descente rapide"

PWM = consigne descente ralentie "Descente  ralentie "

Temps_Descente_Ralentie écoulé ET Etat_Defaut = 0

Temps_Pause_Bas écoulé ET Etat_Defaut = 0 ET BP_Arret = 1Temps_Pause_Bas écoulé ET Etat_Defaut = 0 ET BP_Arret = 0

10 RESET_CYCLE  = 1

11 "Initialisation"

13 Cmd_moteur := M+ PWM = consigne montée constante "Montée constante"

GRAFCET F1 : Cycle moteur automatique



GRAFCET F2 : Marche de préparation
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Attente

BP_Start = 1 ET Etat_Defaut = 0

Lecture et test des entrées 

Reset_Timers := 1 Reset_Bits_Etapes := 1 Cmd_PWM := 0 Reset_Variables := 1

Init_OK := 1

Tous_Signaux_Sécurité_OK = 1

Reset_Confirmé = 1

Init_OK = 1
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GRAFCET F4 : Vérification manuelle 

 Attente opérateur

BP_Manuel = 1 ET Etat_Defaut = 0

 BP_Monter = 0

 BP_Descendre = 0

BP_Manuel = 0

Cmd_Moteur := M+

Cmd_Moteur := M-

PWM := vitesse_test

PWM := vitesse_test

Cmd_Moteur := OFF
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62 Cmd_Moteur := M- PWM := vitesse_descente

Position_x > 0

63 Cmd_Moteur := M+ PWM := vitesse_montée

Position_x < 0

BP_Mise_Position_Initiale = 1  ET Etat_Defaut = 0 ET position_x != 0

64

Fin séquence, retour à état initial

Cmd_Moteur := OFF PWM := 0

Position_x = 0

 GRAFCET A6 : Retour à position initiale



GRAFCET A5 : Réarmement après défaut

51

52

53

50

Vérifier sécurité : AU = 0, BP_Arret = 0, Moteur = OFF

Reset_Defaut := 1 Reset_Timers := 1 "Remise à zéro" 

BP_Rearmement = 1

Tous_Signaux_Sécurité_OK = 1

 Reset_Confirmé = 1

Etat_Defaut :=  0

Timer_Rearmement_Fini = 1ET Etat_Defaut = 0



 

Xmax : distance maximale qui vas etre calculée en fonction de p, T1, Wp

Cmax : C’est la distance entre la position initiale (x=0) et la position finale/
maximale.W : C’est la vitesse de la palette en temps réelle.

Cp : C’est la position de la masse par rapport à la position initiale en temps 
réelle

P : C’est la pente de la vitesse de la rotation du moteur

T1 : C’est la durée que la palette reste à sa vitesse maximale.

T2 : C’est la durée que la palette reste à une vitesse nulle.

Wp : Vitesse consigne à atteindre

POM : prise d’origine mesure




GLISSIERE MOTORISEE

 M 
  maxon : 110209

Variateur :
ESCON 50/5

409510

M

Automate :
Uni Stream

Energie Elec.
Réseau

Supervision / paramétrage

Capteurs / boutons

Capteur de
courant :
SCT013

Oscillocope, carte acquisition + PC

Tension, courant, 
 puissance etc.Vitesse Encodeur :

XXXXX

Arret d'urgence
BP mise en marche
BP mise en service
Capteur  porte ouvert
Capteur FC haut
Capteur FC bas
Capteur de position
Capteur inductif
Capteur optique
Capteur capacitif

Réducteur
maxon : 406762



IHM API, mode manuelle 




IHM API, mode automatique



Encodeur
incrémental

Capteur de
courant

Entrées

Automate programmable 

Traitement 

Entrée analogiques

Entrée rapides (HSC)
Impulsions A/B

Signal analogique 

Carte de commande
moteur  M

PWM

Direction

Out1

Out2

Sorties

Sortie PWM

Sortie TOR

Schéma fonctionnel global – Projet PER - Glissière motorisée

IHM PC

Ethernet

Ahmed Amine Wahbi
IHM API
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