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TP4 : Supervision

Supervision minimale

Dans un premier temps, nous faisons le programme suivant en LANGAGE CONT :

"Touche™ "L
{

Ainsi, lorsque la « Touche » est activé la « LED » s’allume.

Or, nous avons pour seul supervision les LEDs disponible sur I'automate, ainsi nous allons utiliser WinCC

pour permettre une supervision de notre programme.

Nous créons aussi les mnémoniques, pour y avoir acces sur WinCC nous devons les déclarer en variable de

contréle/commande :

1 P LED A 0.5 BOOL
2 Touche E BOOL |
3 Couper Ctrl+X
Copier Ctrl+C
Coller Ctrl+V
Effacer Suppr.
Insérer mnémonique Ctrl+)
Compléter mnémonigque
Propriétés spécifiques de |'objet > Diagnostic...
Contréle-commande...
Signalisation...
Communication...
Commande via contact
Sur WiInCC, nous paramétrons la LED de la fagon suivante :
P Propriétés [ Activées
P Animations
P Représentation Variable J | | | |
®m Déplacement diagonal —
[ ] DéEIacement horgilzont. |LED j EpP - - fon
m Déplacement vertical =1 j- jl:l j_N"” :l
m Déplacement direct Type
B Visibilite .
() Entier
() Binaire
Bit 0 Elﬁ
£ > @ !

Ainsi lorsque le bouton physique est appuyé on a :

LED
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Ici, nous prenons le programme que nous avons fait dans le TP2 et nous ajoutons une supervision. Nous
avons défini les mnémoniques pour la valise 10, en considérant celles du fonctionnement du programme

et celles qui permettent la supervision :

1 = MoB] A 00 BOOL Monter bac B

2 P DeB A 0.1 BOOL descendre bac B

3 P ReB A 0.2 BOOL reculer chariot B

4 P AvB A 0.3 BOOL davance chariot B

5 P Mod A 1.2 BOOL Monter bac A

g5 DeA A 1.3 BOOL dezscendre bac A

TP Awd A 1.4 BOOL davance chariot A

5 P ReA A 1.5 BOOL reculer chariot A

3 P PRA, E 0.0 BOOL position reculée A

1m0 P CDb, E 01 BOOL chargement/ déchargement A
11 = B1A E 02 BOOL Chariot au dessus du bac 1 A
12 P B2A /B1B E 03 BOOL Chariot au dessus du bac 2 A
13 P B3A / B2B E 04 BOOL Chariot au dessus du bac 3 A
14 = B4A / B3B E 05 BOOL Chariot au dessus du bac 4 A
15 = B354 / B4B E 08 BOOL Chariot au dessus du bac 5 A
16 = ---/B3B E 07 BOOL Chariot au dessus du bac 5 B
17 P ---/CDB E 1.0 BOOL chargement/ déchargement B
12 P ---/PRB E 1.1 BOOL position reculée B

19 P CHA E 12 BOOL corchet en haut &

20 P CB& E 13 BOOL crochet en bas A

2 P CHB E 14 BOOL corchet au haut B

2 P CBB E 15 BOOL crochet en bas B

23 P DCA E 18 BOOL départ cycle A

24 = DCB E 17 BOOL départ cycle B

25 P DCY E 25 BOOL Depart cycle

26 P AUTO E 25 BOOL

27 P MANU E 27 BOOL

26 G7_STD_3 FC 72 FC 72

23 P dovexd-A | 0.4 BOOL forcer depart A

n P deyext-B | 0.5 BOOL forcer depart B

3 P Repos-4 M 1.0 BOOL attente départ

2z P Prepa-A | 1.1 BOOL prize du bac

13 P Atft-A i 1.2 BOOL attente voie libre

4 P Trav-A M 13 BOOL trempage bac

s P Ret-A M 1.4 BOOL retour

B P Repos-B | 2.0 BOOL attente depart

ST Prepa-B | 2.1 BOOL prize du bac

B P Att-B M 22 BOOL attente voie libre

1/ P Trav-B | 2.3 BOOL trempage bac

40 = Ret-B M 24 BOOL Retour

4 tempo MO 30 DWORD type time

42 P CPTR-A MW 10 WORD compteur

43 P CFTR-B MW 20 WORD compteur

Pour les mnémoniques de la valise 15, elles restent inchangées et sont définies comme précédemment.
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Nous faisons ainsi les différentes liaisons entre WinCC et SIMATIC Manager :

Eaison_ll’lﬂ | Active | smmaTIC 57 300/400 | \ThomasQend... =|cPU315-2PN... ~|MPI/DP | Active -

E Ligison_V15 Activé SIMATIC 57 300/400 \ThomasQendrim... CPU 315-2PN/DF  MPI/DP Activé

Nous avons également défini les variables :

(Cycle d'acquisi... [Commentaire

Att-A Ligison_V 10 Bool Att-A M12 1 1s attente voie libre
AttB Ligison_V 10 Bool Att-B M2.2 1 1s attente voie libre
ALTO Liaison_v10 Bool AUTO 126 1 1s

DCA Ligison_V 10 Bool DCA 116 1 ls départ cyde A
DCB Lizison_V 10 Bool DCB 1.7 1 1z départ cyde B
DCY Liaison_V 10 Bool DCY 125 i is Depart cyde
deyext-A Liaison_V 10 Bool deyext-A Mo.4 1 1s forcer depart A
LED Liaison_V15 Bool LED Qo5 1 1s

MAMNU Ligison_V10 Bool MANU 127 1 1s

Prepa-A Ligison_V 10 Bool Prepa-& M11 1 1s prise du bac
Prepa-B Lizison_V 10 Bool Prepa-B M2.1 1 1z prise du bac
Repos-A Ligison_V 10 Bool Repos-A M 1.0 1 1s attente départ
ReposB Ligison_V 10 Bool ReposB M 2.0 1 1s attente depart
Ret-A Ligison_V 10 Bool Ret-A M14 1 1s retour

Ret-B Ligison_V10 Bool RetB M2.4 1 1s Retour

Trav-A Ligison_V 10 Bool Trav-A M13 1 1s trempage bac
Trav-B Ligison_V 10 Bool Trav-B M2.3 1 ls trempage bac
CPTR-A Liaison_V10 Word CPTR-A MW 10 1 1s compteur
CPTR-E Lizison_V 10 Word CPTR-E MW 20 1 1is compteur
deyext-B Liaison_V 10 ~ | Bool j deyext-B - [Mo.s -1 1s j forcer depart B
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Ceci va nous permettre de configurer la fenétre graphique de supervision :

df-f e ADepart - Prise du biac - Attvoie libre:: TrempageBac - - Refour - - -
Rt e — — — —
 AtDemt Psedibec Atolbe Tenpms Rebs
ceptd [ J[ ][ ][] [ ]
| rtonn postns 12 [ cwea |
1 o k| MANU AUTO
1{ - S TP HEH S 1111 :
| - b e |

| Bhen: || ocaorr | pcBOFF £ Al | 18]

[1] Représente les différentes étapes d’avancements des chariots :

Att.Depart  Prise du bac Att.voie libre TrempageBac Retour

Att.Depart  Prise du bac Att.voie libre TrempageBac Retour

Ainsi lorsque le rectangle est en vert, le chariot est dans cette étape.
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[2] Représente la position des chariots sur le rail :

Voici un exemple du paramétrage :

Université

2020/2021

de Strasbourg

Bargraphe_1 (Bargraphe)

P Genral

p Froprictés

P Animations " Echelle

Valeur maximum
Processus

Valeur minimum

R
Statique Variahle Cydle
101 | |
X — |CPTFL—A j |15
o | ||

[3] Représente I'état de la LED (appui sur « touche » physique) :
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[4] Représente les boutons de départ cycle de chaque chariot :

_DCAOFF | _DCBOFF |

Voici un exemple de paramétrage :

Bouton_2 (Bouton)

Bouton_2 (Bouton

B Général
} Proprigtés
P animations " Mode bouton " Texte
b Evnements (®) Texte (®) Texte (O Liste de textes
O Graphigue Texte OFF |DCAOFF
(O Invisible 4
h Texte ON [ [DCACN
Touche directe
| Touche dir. |Aucun j L4

m Général
P Propriétés
} Animations
P Evénements
m Clic
» =2
m Reldcher
Activer
Désactiver
Madifier

Bouton_2 (Bouton)

[xI+]+] [=][E

1

Variable (Sortie)
Valeur
2 <Aucune fonction>

m Général

P Fropriétés

} Animations
P Evénements
m Clic

m Presser
» [
B Activer

m Désactiver
u Modifier

[x[+[+] [=Z][=]

1

Variable (Sortie)
Valeur
2 <Aucune fonction>
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[5] Représente les SWITCH pour chaque chariot AUTOMATIQUE ou MANUEL : Chariot A

MANU AUTO
Voici un exemple de paramétrage : ; L1

Commutateur_1 (Commutateur)

: Général Chariot B
» atons e — R MANU AUTO
Eveénements

Format

E‘ICommutateur j Wariable |doyext-A j
Légende |Char1'otA Cycle [1s
. Texte — Valeur ON |1

Texte pour ON |'AJ--|-|-‘:J Izl

Texte pour OFF MANU :

Commutateur_1 (Commutateur)

L] Gener?ll @
’ Proprietés
' Animations il E =
’ Evenern Variable (Sortie)
| A Modifier
B Mettre en marche Valeur U"m
m Arréter 2 = AssignerValeur
" Actver Variable (Sortie) o
m Désactiver
Valeur ""'"1 T
3 <Aucune fonction>
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Nous avons aussi la TEMPO :

Lors de I’exécution du programme, nous pouvons changer en direct la durée de la temporisation en (ms)
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Annexe : arborescence du projet

El--@ ThomasRendrirm_machinecaf

=

|:_]..
=

|

o]

B

Y10

{8 cruU 315-2PN/DP

E-{z7] Supervision

Y15

---[@] CPU 3152 PN/DP

E-{z7] Supervision

Station SIMATIC HMI[1]

" ammn ll'-"‘u'll|n|:|: HEHiblE HT

-2 Vues

2 Communication

gy Gestion des alarmes

i"‘_ Recettes

. Higtaorique

i Soripts

“u Joumaus

- Listes de tewtes et de graphi
ﬁ Gestion utilizateur runtime
£ Paramétrage du pupitre

Université ‘H ‘ |

de Strasbourg

Nous voyons aussi que nous avons créé un objet Station Simatic pour faire la communication entre les

deux logiciels.



