SOLUTION TD 8 SYSTEME AUTOMATISEE DE PERCAGE ET DE
TARAUDAGE

1 La condition qui décrit I’état initial du systeme est :

-les vérin a l'origine ( L10 =L20=L31=140=L50=L60=L70=L81=1L91=1)

- compl =Q (injtiation compteur) ; (N=50) nombre de piéce
INIT=110.L20.L31.L40 .L50.L60.L70.L81.191
AU= Aul+Au2+Au3+Aud+Au5 (arrét d’urgence)

d1 = détecteur de comptage

2 le grafcet de point de vue partie commande
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3 les grafcet des macros étapes
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4 |e grafcet final (GPN, GC, GS)
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1
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~\~ AU+S+RAZ+S3 ‘macro-étape rotation et indexation
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s
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reset comp

compl

GC Macro-étape déchargement
Grafcet de controle

5 PROGRAMMATION

1 création d’un projet Step 7 PRO-TD8

CAssistant de STEP 72"

3 Comment voulez-vous appeler votre projet 7

Mom de projet : |prO-TDB

Projets existants : configuration_pro
configuration1
ELT 3 4
ELT 3-6

verifiez votre nouveau projet dans ['apergu,
Si wous souhaitez créer le projet avec la structure indiquée,
diquez sur le bouton Terminer',

< Précedent Suivant =




Caractéristique
CPU 313c 6ES7 313-5BF03-0AB0-V2 .6

Mémoire de travail 64 Ko; 0,1ms/kinst; DI24/D0O16; Al5/A02 intégrées; 3 sorties impulstion (2,5kHz);
comptage et mesure sur 3 voies avec codeurs incrémentaux 24V (30kHz); port

ﬂ:l 0 UR

Emplacement A todue Référence Firmusare Adezze ... | Adesze d'entrée | Adresse de zortie Commentaire
fPsa07 104 EEST 307-1KADD-0440

2 & CcPU313 C(1) GES7 313-5BF03-0ABD Y26 2

e ] oipais FA A PAC G

ALF | I AT TET SR

£ ] Swwians SRR TG TR

E DIE/DOTEx24W A 0.54 BESY 323-1BLO0-0440 0.1 0.1

Tableau d’ adressage
Bouton Dcy E 1240 Capteur L51 E 125.5 RAZ E 0.0
Bouton d’arrét S3 E 124.1 Capteur L60 E 125.6 AU EO0.1
Capteur L10 E 1242  Capteur L61 E 125.7 Aul EQ.2
Capteur L11 E 1243  Capteur L70 E 126.0 Au2 E0.3
Capteur L12 E 1244  Capteur L71 E 126.1 Au5 E0.6
Capteur L20 E 1245 Capteur L80 E126.2 Au3 E0.4
Capteur L21 E 1246  Capteur L81 E126.3 Au4 EO0.5
Capteur L22 E 1247  Capteur L90 E126.4 AUTO E Q0.7
Capteur L30 E 125.0 Capteur L91 E126.5 C/C E1.0
Capteur L31 E 125.1  Détecteur di1 E126.6
Capteur L40 E 125.2 Réarmement S4 E126.7
Capteur L41 E125.3
Capteur L50 E 1254




Rotation de broche KM1 A124.0 Ouverture de la pince de A 1255
chargement 14M6
Avance de broche 14M1 A 1241 fermeture de la pince de A125.6
chargement 12M6
Retour de proche 12M1 A124.2 Sortie de bras de A125.7
déchargement 14M7
Rotation de Taraud en avance A124.3 Entre de bras de A0.0
KM2 déchargement 12M7
Rotation de Taraud en retour Al124.4 Ouverture de la pince de A0.1
KM3 déchargement 14M8
Avance taraud 14 M2 A 1245 fermeture de la pince de A0.2
déchargement 12M8
Retour taraud 12M2 A124.6 montée de bras de A0.3
déchargement 14M9
Indexation de plateau 14M3 Al124.7 Descente de bras de A0.4
déchargement 12M9
Désindexation de plateau 12M3  A125.0
Rotation de plateau 14M4 Al125.1
Retour C4 12M4 A125.2
Sortie de bras de chargement Al125.3
14M5
Entre de bras de chargement A1254
12M5
&) Programme 57(1) (Mnémoniques) -- PRO-TD8\Station SIMATIC 300,CPU313 C(1) (== =]
Etat | Mnémonique * Opérande Type de d | Commentaire =
1 Cycle Execution 0B 1 0B 1
2 G7_STD_3 FC 72 FC 72
3 TIME_TCK SFC 64 SFC 64 | Read the System Time
4 Rotation de broche KM1 A 1240 BOOL
5 Avance de broche 14M1 A 1241 BOOL =
6 Retour de proche 12M1 A 1242 BOOL 1
7 R T avance KM2 A 1243 BOOL Rotation de Taraud en avance KM2
8 R T retour KM3 A 1244 BOOL Rotation de Taraud en retour KM3
9 Avance taraud 14 M2 A 1245 BOOL
10 Retour taraud 12M2 A 1246 BOOL -
11 Ind de plateau 14M3 A 1247 BOOL Indexation de plateau 14M3
12 Désinde de plateau 12M3 A 125.0 BOOL Désindexation de plateau 12M3
13 Rota de plateau  14M4 A 1251 BOOL Rotation de plateau  14M4
14 Retour C4  12M4 A 125.2 BOOL
15 S bras de charge 14M5 A 125.3 BOOL Sortie de bras de chargement
16 E bras de charge 12M3 A 125.4 BOOL Entre de bras de chargement
17 0 pince de chargem 14M6 A 125.5 BOOL Ouverture de la pince de chargement
18 F pince de chargem 12M& A 125.6 BOOL fermeture de la pince de chargement
19 S bras de décharg 14M7 A 125.7 BOOL Sortie de bras de déchargement
20 E bras de décharge 12M7 A 0.0 BOOL Entre de bras de déchargement
21 0 pince décharg 14M8 A 0.1 BOOL Ouverture de la pince de déchargement
22 F pince décharg 12M8 A 0.2 BOOL fermeture de la pince de déchargement
23 M bras déchag 14 M9 A 0.3 BOOL montée de bras de déchargement
24 D de bras Déchag 12M9 A 0.4 BOOL Descente de bras de déchargement il

PROGRAMMATION GRAFCET
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