1 AS6- Grafcet et PLC

AS6 - GRAFCET ET PLC

EXERCICE 6-1

Représenter le grafcet relatif a 1’implication
X, (X, + XX, )Ry =1= X, =1.

Rs étant a I’entrée de 1’étape Es.

1] [2] [a] [

4 1 = —
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EXERCICE 6-2

Expliquer pourquoi on risque un dysfonctionnement
si l'on remplace dans le grafcet de I’exemple
d’application (B-transport, § 6-2) le front Tm; par un
appui continu sur m;.

Supposons que juste avant I’arrivée du chariot a la
station Ai pour se décharger, cette méme station
indique le besoin d’un autre chargement en poussant
sur m;. Si ’appui sur m; se prolonge jusqu’a l’arrivée
du chariot en aj, le systeme comprend que Ai a libéré
le chariot et le raméne immédiatement vers la trémie
sans le décharger.

Solution des exercices

descend le plateau avec la piece au niveau d’un vérin
Vh qui pousse la piéce sur un convoyeur Cs pour
I’évacuer.

Entrées. Le plateau et les convoyeurs C; et C, sont en
face des boutons de fin de course o, yi et y,. Les
postions haute et basse du plateau et gauche et droite
de I’¢jecteur sont indiquées par les boutons h, b, g et
d. La présence d’une piéce a I’extrémité d’un
convoyeur ou sur le plateau est détectée par un
capteur c;, C; OU C, et la serrage de la piece par la
pince est détecté par un capteur p.

Actions. Un moteur déplace le chariot en tournant
vers la droite (action D) ou vers la gauche (action G).
La pince, le plateau et 1’éjecteur sont activés par des
vérins a simple effet P, V, et V.

Priorité. Si deux piéces attendent sur les extrémités
des deux convoyeurs, la pince prend la piece du

convoyeur qui n’a pas été servi la derniere fois.

Construire un grafcet pour ce systéme.

EXERCICE 6-3
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Quand une piéce arrive a une butée a I’extrémité d’un
convoyeur C; ou Cy, un chariot muni d’une pince P
transporte la piece du convoyeur a un plateau
horizontal fixé a 1’axe d’un vérin V,. Ce dernier

Ce systeme se subdivise en deux sous-systéemes : le
transport des piéces et leur évacuation.
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2 AS6- Grafcet et PLC Solution des exercices

Evacuation Nous subdivisons le systéme en deux sous-systémes
symétriques, I’un pour le chariot de la station S; et

I’autre pour le chariot de la station S,. A I’état initial

10 le chariot est a sa station et attend I’ordre pour se

déplacer vers le poste de déchargement D. On pose
Ai, i = 1 ou 2, I’action qui avance le chariot de sa
111 Vy station S;vers D et par R; ’action qui recule le chariot
vers sa station. Notons qu’un temporisateur T est

A Tb nécessaire pour donner le temps a la benne de se vider

12 | V[ Vh complétement. D’autre part, on pose X, i = 1 ou 2,

+ d I’état d’une mémoire qui indique si le poste de
déchargement est occupé ou non.

13[4 W
] ]
14 T T
S 2 A [
Nous avons supposé qu’a 1’état initial, le chariot est 4 b |7 by X
en o et attend la présence d’une piéce en ci OU C; |
(étape Ea) et que le piston vertical est dans sa position i 4 A 4 5 H A
haute h et attend aussi la réception d’une piéce (étape Bl A _I_ b )
Eio). Dans cette position, le plateau a le méme niveau P I P 2
gue les convoyeurs C; Co. + L] *= —|7_ — Az | x=1
C c
EXERCICE 6-4 8 —V 9 H v
Un poste de déchargement recoit en ¢ un chariot _I_f +f
rempli a I’'une des stations S ou S; et le vide sur un
tapis roulant en tournant la benne du chariot a ’aide /v (T 11V T
d’un vérin V. Cette rotation libére le bouton ¢ et un _|_ 5/t _|_ 5/t
autre bouton f indique la fin de la rotation. Il faut 5
secondes de plus pour vider complétement la benne. 12 13
Une fois vidée, la benne tourne dans le sens inverse, ~|—c _|_C
actionne c et le chariot retourne a sa station ou il sera 12 R, | x=0
rempli de nouveau. En poussant sur le bouton mi, le ! 15 R | =0
chariot se dirige de S; vers le poste de déchargement. j‘ a v j~ a !

Si ce dernier est libre, le chariot avance jusqu’a c et
s’il est occupé, le chariot attend en b;.

v EXERCICE 6-5
%' u \érin @ &2 Sachant que deux circuits n’ont jamais le méme temps
s, o/ %82 de propagation, quel risque de dysfonctionnement
- m d & & m, —— peut-on avoir si ’on remplace la condition Rz = X3Xs
by ¢ by de la divergence ET par R2 = X3 + X5 ?
gl Rt l:lo Si I’étape E; est active et son état suivant vérifie

X5, =X+ X, (X5 +Xs),

Construire un grafcet pour ce systéme.
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3 AS6- Grafcet et PLC

il s’annule si x3 = 1 ou X5 = 1.
Supposons que x3 devient 1 avant
xs. Comme la valeur suivante de
ce dernier est donnée par

Xg =X,D+ XX,
et que X; et Xs sont nuls, 1’étape Es
reste désactivée et on perd la
simultanéité des deux branches de
la convergence ET car, dans ce
cas, seule évolue la branche de
1’étape Ea.

EXERCICE 6-6

a) Représenter le programme en échelle d’une
bascule a retard D activée par le front montant
d’une entrée de synchronisation h.

b) Mé&me question pour une bascule JK.

a)

L’état de la bascule D prend la valeur de I’entrée u
quand une variable d’activation E est égale a 1 et
qu’une entrée h passe de 0 avant sa derniére lecture a
1 a sa derniere lecture (front montant). Dans les autres
cas, I’état de la bascule conserve sa valeur. En
d’autres termes, en désignant par hp la valeur
précédente de h (h, peut provenir de 1’exécution
précédente du programme), 1’état x de la bascule se

modifie si et seulement si f:Ehﬁpzl. D’oll
I’équation de 1’état suivant de la bascule est

=fu+f.x

X

et il faut aussi retenir la nouvelle valeur de h pour
qu’elle joue le role de hp au prochain passage par cette
bascule. Le programme est alors le suivant.

E h h f
— HF—&u
h e
— @R
f u X
— H @
f X
A

b)

Solution des exercices

Les deux branches de synchronisation f et h, ne se
modifient pas et peuvent étre placées a n’importe
quelle position dans un programme, en particulier, la
branche de f peut étre placée au début du programme
et la branche de h, a sa fin. Maintenant, comme 1’état
suivant d’une bascule JK est lié a 1’état actuel x par

X' =JX+ KX,

elle a les instructions en échelle suivantes.

.

Gy
K X

o —

EXERCICE 6-7

En poussant sur un bouton m une lampe L s’allume
durant 2 sec et s’éteint durant 1 sec. Ce clignotement
s’arréte en poussant sur un bouton a. Construire le
programme en échelle de ce systéme.

m a X

— &

_)E(I_tz t

— @M

I B
L

Une mémoire d’état x indique la mise en marche ou
I’arrét du clignotement.

Quand x = 1, on obtient le clignotement (les
pulsations alimentant la lampe) a 1’aide de deux
temporisateurs, T1 de durée 1s et de sortie t; et T, de
durée 2s et de sortie to. En supposant que la période de
I’horloge est p = 0.1s, les durées de Ti1 et T, sont
introduites dans la mémoire RAM de ’automate en
associant respectivement a leurs adresses les nombres
10 et 20.

A T’instant ou x s’active T reste en arrét pendant une
1 s durant la marche de T, (c.a.d. T, =xt,).
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4 AS6- Grafcet et PLC

A linstant t = 1s, T; se sature et t; devient 1. Ceci
allume la lampe L et met T, en marche pendant 2s.
Durant ce temps t; = 0 et t; = 1 (T reste saturé).

A linstant t = 3s, T, se sature et t, devient 1. Ceci
annule t; a I’exécution suivante du programme (de
durée tres courte) ce qui annule tp, éteint la lampe et
ramene le systtme a [’état initial pour répéter
continuellement ce cycle jusqu’a I’appui sur a.

EXERCICE 6-8

1) Représenter le programme en échelle d’un
comparateur 1 bit.

2) Soient «<A<B», «A=B», «/A>B» les instructions qui
comparent deux nombres binaires & n — 1 bits
mémorisés dans 2 registres d’adresses A et B.
Ecrire le programme mnémonique d’un
comparateur de deux nombres binaires a n bits.

a<bheoab=1,
a=b<ab+ab=1

a>beab=1.
En posant
a<bex, =1

a=bex, =1

a>box,;=1

le programme en échelle est le suivant.
a b X11

—/H F——0ur
a b X12

— H F——0uD

a b
i

a b X13
— H/F——0ur

2)
Considérons les deux nombres a n bits
An=(a,a,,..a;), et Bn=(b,b, ,..b)
etsoit A=(a,,a,,..a,), etB=(b, b, ,..b).
On pose Xn1 = (& < bn), Xn2= (@n = bn), Xn3= (an > by),
X1=(A<B), X, =(A=B), Xs=(A>B),
Ona:

Akram Ghorayeb

Solution des exercices

X,=1<An<Bn
<(a,<b,)ou(a,=b, et A<B),
X, =1 An=Bn
<a,=b,etA=B,
X,3=1<An>Bn
<(a,>b,)ou(a,=b, et A>B).

Le programme en échelle de ces équivalences est le
suivant.

Xn1 Y1
— 70U
Xn2 Xl

-

Xn2 X2 Y,

H H F——oui-

Xn3 YS
— ———0up-
Xn2 XS

-

Les deux échelles précédentes conduisent au

programme mnémonique suivant.

Xn1, Xn2 €t Xna. X1, Xo et X3 Y1, YoetYs
LD NOT an A<B LD xnl
AND bn OUT X1 LD xn2
OUT xnl A=B AND X1
LD an OUT X2 OR LD
AND bn A>B OuUT Y1
LD NOT an OUT X3 LD xn2
AND NOT bn AND X2
ORLD OuUT Y2
OUT xn2 LD xn3
LD an LD xn2
AND NOT bn AND X3
OUT xn3 OR LD
OouT Y3



5 AS6- Grafcet et PLC

AUTRES EXERCICES ET COMPLEMENTS

6-9 Une navette comportant un petit tapis roulant
transporte [’une apres ’autre les pieces amenées par 3
tapis roulants d’alimentation pour les placer sur un
tapis roulant d’évacuation. Quand une pi¢ce arrive a
son extrémité, le tapis d’alimentation s’arréte et attend
son tour pour placer la piece sur la navette. Cette
derniére opération s’effectue par la rotation des deux
tapis, d’alimentation et de la navette, jusqu’a 1’arrivée
de la piece a la position correcte sur la navette. De
méme, pour décharger la piéce, le tapis de la navette
se met de nouveau en marche mais en sens opposé
jusqu’a I’arrivée de la piéce sur le tapis d’évacuation.
Celle-ci est toujours en rotation.

Alimentation Evacuation
AER1EE
O O
O )
111213 - d
Ci C2 GCs i |
a I Rails
A A 4 Navette A
b1 by bs v b4

Si plus qu’une piéce sont présentes aux extrémités des
tapis d’alimentation, la navette transporte la premiére
qui est arrivée. Si aucune pieéce n’est présente sur ces
tapis, la navette attend devant le convoyeur
d’évacuation.

1) Définir dans un tableau les symboles des entrées
(capteurs et boutons de commande) et des sorties
(actionneurs).

2) Construire le grafcet de ce systéme, représenter
son programme en échelle et écrire sa traduction
mnémonique.

a)
Entrées Sorties
Nom Définition Nom Définition
a Piéce sur navette G Navette vers la gauche
bi Navette devant conv. i D Navette vers la droite
Ci Piece au bout du conv. i Mi Moteur conv. i
d Piece évacuée A | Avance tapis navette
R Recule tapis navette

Solution des exercices

b) Le grafcet de ce systeme sera subdivisé en deux
grafcets partiels: le mouvement des convoyeurs
d’alimentation selon leur priorité et le mouvement de
la navette et de son tapis

Supposons d’abord qu’aucune piéce n’est présente a
I’extrémité d’un convoyeur d’alimentation. La
mémoire p; de la priorité du convoyeur i est égale a 0
et les 3 convoyeurs sont en marche (étape 0).

Le convoyeur qui améne la premiére piece s’arréte et
active une mémoire p1, i = 1, 2 ou 3 pour dire que ce
convoyeur est prioritaire.

Si la navette arrive devant i avant qu’une nouvelle
piéce arrive a l'extrémité de 1’un des deux autres
convoyeurs j et k, le convoyeur i se remet en marche
pour livrer sa piéce a la navette et retourner a 1’étape
du départ.

Si, avant que la navette retire la piéce de i, un
convoyeur j ou k améne une nouvelle piéce, ce
convoyeur s’arréte mais ne devient prioritaire que
lorsque la premiere piéce quitte i.

Nous ne représentons que la partie relative au
convoyeur 1, celles de 2 et de 3 étant symétriques.

Les fleches a la fin du diagramme suivant indiquent le
passage de la priorité d’un convoyeur a un autre.

1 1
1 1
t t | |
* 1 Hpi=t [Mi=o
T b1 1 - C2 f -+ C3 t
11 HM:=1 12 HM2=0 13 HMs3=0
-+ a —|_C1 1 —+bs 4 4 b 3 3
14 7 p=0 15 HM1=1 |p1=0 16 (HM:1=1 [p1=0
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6 AS6- Grafcet et PLC

A chaque etape on associe 1’état d’un loquet SR qui
s’active au franchissement de la transition a son
amont et se désactive aprés qu'une étape a son aval
s’active.

Une transition est franchie quand sa réceptivité
devient vraie en un moment ou toutes les étapes
immédiatement a son amont sont actives. Ce
franchissement  active  toutes les  étapes
immédiatement a 1’aval de la transition et désactive
toutes les étapes immédiatement a son amont.

Une action se réalise si elle est associée a une étape
active et si sa condition quand elle existe est égale a 1.
En appliquant ces régles, on obtient le diagramme en
échelle ci-dessous. Pour simplifier, nous omettons les
entrées d’initialisation «in» et d’arrét d’urgence «ad»
et «aD». D’autre part, nous ne représentons que le
loquet de I’étape initiale et de la partie relatives au
convoyeur 1, celles des convoyeurs 2 et 3 étant
symétriques. Enfin, pour plus de clarté, nous avons
mis a part le programme de chaque étape ainsi que
celui des actions.

Solution des exercices

L’échelle de Eis se déduit de celui de Eis en
remplacant 2 par 3, 4 par 5 et 7 par 8.

E
x5 C1 X17

|__P |_—<XS L’échelle de Ex se
17 , . -
|___< R déduit de celui de E17

en remplacant 2 par 3,
5 par 6 et 7 par 8.

Les sorties du convoyeur 1

MlX]_]_ pl Xl Xpl
H — (s
_|X15 X'V'l>_ _|X11
S
X16 X15 Xp1
PR
Xpl 16
(R H

La partie du programme relative au convoyeur 2 se
déduit de celle du convoyeur 1 et la partie relative au
convoyeur 3 se déduit de celle du convoyeur 2 en
remplagant 1 par 2, 2 par 3 et 3 par 1. Cette
permutation circulaire s’applique aussi au programme

= aXia Xo - C1 Xo X1
S i D
by  Xo7
bs  Xs
X1 Xo X11 X1
- RH  HF——C(R)-
X2 X12
_|
X3 X13
_|
iy, b1 X11 C2 X12
s s
X14 X11 X15 X12
———=(R ——(R

L’échelle de Ejz se déduit de celui de Ei; en
remplacant 2 par 3 et 4 par 5.

X14 X17 X15

Yxn o X14 b1 X15
s B
Tk Lk

Akram Ghorayeb

mnémonique suivant.

Etape Eo EtaQe E,
LD x14 LD cl
AND a AND x0
OR NOT c2 LD NOT b2
OR NOT ¢3 AND x27
SET x0 LD NOT b3
LD x1 AND x37
OR x2 OR LD
OR x3 SET x1
RESET x0 LD x11

OR x12

OR x13

RESET x1
Etape Eul Etage Ei
LD x1 LD x1
AND bl AND c2
SET x11 SET x12
LD x14 LD x15
RESET x11 RESET x12
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La mnémonique de Eis3 se déduit de celui de Ei; en
remplagant ’indice 2 par 3 et I’indice 4 par 5.

Etape Ei4 Etape Eis
LD x11 LD x12
AND NOT c1 AND b1
SET x14 SET x15
LD x0 LD x17
RESET x14 RESET x15

La mnémonique de Eis se déduit de celui de Eis en
remplacant 2 par 3, 5 par 6 et 7 par 8.

Etape E.7
LD x15 La mnémonique de Eas
AND NOT c1 se déduit de celui de Eis
SET x17 en remplacant 2 par 3, 5
LD x2 par 6 et 7 par 8.
RESET x17

Les mnémoniques des sorties sont les suivants.
&LMA Etape P1
LD x11 LD x1
OR x15 SET p1
Or x16 LD x11
SET M1 OR x15
LD x1 OR x15
RESET M1 RESET p1

On suppose qu’initialement la navette est vide en face
du convoyeur d’évacuation en attendant 1’arrivée
d’une piéce a l’extrémité de 1’'un des convoyeurs
d’alimentation.

Quand pi indique la présence d’une piéce a I’extrémité
du convoyeur i = 1, 2 ou 3 (pi = 1) et signal la priorité
du convoyeur i,, la navette se déplace & gauche pour
s’arréter en bi. Le convoyeur i se remet alors en
marche (grafcet ci-dessus) et le tapis de la navette
recule. Quand la piece arrive en face du capteur a, le
tapis s’arréte et la navette se déplace a droite jusqu’a
bs ot elle s’arréte et son tapis avance. A Darrivée de la
piéce en face du capteur d, on retourne a I’étape
initiale qui sera transitoire si pi = 1,i =1, 2 ou 3.
Nous représentons seulement la partie relative au cas
p1 = 1, les deux autres cas lui étant similaires.

Akram Ghorayeb

Solution des exercices

]
00
|
TP TP2 TP3
194G 296G 396G
A —|_b1 b b
20HR ! !
ta ' '
21 4 D
+h
2HA
| Td

L’état de la navette EN et ses sorties SN sont définis
par Les programmes en échelle suivants

EN SN

H IO 1 .
X00 29
(R [0

i H
X39 X20
s
Xoo X19 X30 R
4 |—| s HE
4 F— R> -
X19
4 s ] b
Y — U .
B S U [ Pl
—|XT2—4< XR21>— _|X3|2_ A
= }E‘("“f*
(R
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EN; SN
LDd LD x19
AND x22 OR x29
SET x00 OR x39
LD x19 OuUT G
OR x29 LD x20
OR x39 OR x30
RESET x00 AND x40
LD pl OUTR
AND x00 LD x21
SET x19 OR x31
LD x20 OR x41
RESET x19 OuUTD
LD bl LD x22
AND x19 OR x32
SET x20 OR x42
LD x21 OUT A
RESET x20

LD a

AND x20

SET x21

LD x22

RESET x21

LD b4

AND x21

SET x22

LD x00

RESET x22

Solution des exercices

e [’ascenseur satisfait toutes les demandes vers des
niveaux situés a I’avant de son mouvement avant de
se diriger dans le sens opposé. Si aucune demande
n’est signalée la cabine reste au niveau ou elle s’est
arrétée. Apres cet arrét, la cabine se dirige dans le
sens de la premiére demande.

1) Dresser le tableau des capteurs et des boutons de
commande (les entrées) et des actionneurs (les
sorties) de ce systéme.

2) En supposant qu’on dispose d’encodeurs et de
comparateurs, représenter le programme en échelle
de cet ascenseur.

6-10 Un ascenseur desservant 4 étages, 0, 1, 2 et 3,
fonctionne comme suit.

e Une demande vers un niveau est indiquée par un
bouton d’appel situé a ce niveau ou par un bouton de
destination placé a Dintérieur de la cabine. Le
bouton d’appel peut étre vers le haut ou vers le bas
selon qu’un passager désire monter ou descendre.
Au rez-de-chaussée et au dernier étage il n’existe
qu’un seul bouton d’appel.

e Quand la cabine est en mouvement (vers le haut ou
vers le bas), elle s’arréte au premier niveau demandé
par un bouton de destination ou par le bouton
d’appel ayant le sens du mouvement de la cabine.

e A larrivée de la cabine a un niveau, les demandes
vers ce niveau s’effacent, la porte s’ouvre pendant
30 secondes et la cabine ne peut repartir qu’apres la
fermeture de la porte.

1)
Entrées Sorties
Nom Définition Nom Définition
h Appel du niveau i vers M Montée
1
le haut
bi Appel du niveau i vers Descente
i leb D
e has
) Destination passager : Ouverture de la porte
di - Oi :
vers. i i
a Arrivée de la cabine en F Fermeture de la porte
i i i i
Di Porte fermée T Temporisateur
2)

On subdivise le fonctionnement de 1’ascenseur en
deux parties : la mémorisation des demandes vers les
niveaux, le mouvement de la cabine et la commande
des portes.

On pose x; I’état d’'une mémoire activée par un bouton
de destination d;, par yi I’état d’une étape activée par
un bouton h; d’appel vers le haut et par z; I’état d’une
étape activée par un bouton b; d’appel vers le bas. Ces
3 mémoires sont désactivees par le bouton a; d’arrivée
de la cabine au niveau désirée i. Pouri=0, 1, 2, 3, les
échelles de ces mémoires sont les suivantes.

di Xi hi Vi bi Zi
s s s
ai Xj di XH Y ai XH Zi
(R FHHCR FHF(R

Xn est DI’état d’une bascule qui s’active quand
I’ascenseur monte et se désactive quand il descend. A
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9 AS6- Grafcet et PLC

noter que ys4 et zi sont toujours nuls puisque les
boutons hy et by n’existent pas. L’adresse nj, i =0, 1,2
et 3, d’une sortie indiquant si le niveau i est demandé
ou non par un bouton de destination ou un bouton
d’appel se déduit du sous-programme suivant,

Xj

N
— FOun

—f/i

Zj

L’adresse v de I’échelon suivant indique que la cabine
n’est pas demandée.

No Ny Ny N3 \Y;
}—V&—M V1 @w)—\

Le circuit externe suivant indique a 1’automate si la
position de la cabine est supérieure, égale ou
inférieure a la position du plus haut (ph) ou du plus
bas (pb) niveau demandé. Rappelons que la sortie
binaire d’un encodeur est le plus grand indice (PGI)
des entrées actionnées. Si I’ordre des entrées est dans
le sens opposé au sens des indices de I’encodeur, il
donne le numéro de I’entrée actionnée ayant le plus
petit indice (PPI). a; est le bouton d’arrét de la cabine
au niveau i. C’est a ce niveau que I’ascenseur décide
de monter ou de descendre.

Hg: Encod.| B,

s el

s — ?I_'CMP o
80 —(Encod.| A; —Pph<i
g;:cabine

% Ao | pb>i
. —pg=i.
3—Encod.| C ——Pp<I
A el s

No— Ci

Souvent un PLC peut effectuer la comparaison entre
les valeurs de deux registres ce qui permet de
remplacer le circuit extérieur précédent par un sous-
programme.

Akram Ghorayeb

Solution des exercices

Nous passons maintenant au mouvement de la cabine
en associant a chaque niveau i un sous-programme
qui commence avant 1’arrivée de la cabine a ce niveau
jusqu’a son départ vers un autre niveau. Pour
déterminer le sens du déplacement de la cabine a
partir du niveau i, il est nécessaire de savoir si elle est
arrivée en i en montant ou en descendant. Pour cette
raison, nous allons distinguer entre ces deux
possibilités mais il est évident qu’au niveau 0 la
cabine ne peut que monter et au niveau 3 elle ne peut
que descendre. Les grafcets suivants montrent
I’évolution du systéme a partir de 1’arrivée de la
cabine au niveaui=0, 1, 2, 3.

Vers 0 [0 0 =0] vers 3 [ [ula=1]

<1 o T a3
[0 Joo[T ] (32 [os[7 ]
P 307t -+ P. 301t
[o2 [22
4P dbp

Arrivée 0 4

A Arrivée 3
A
d4v __ho*l~[ph>0] 4v L bgi—v[pb<3]
101 20,

Montée vers 1

T aiMm ‘l‘alﬁl
Eiolr] S
- P. 304 Ce grafcet est le méme

21 T |

que celui de I’arrivée au
niveau 2 en montant a
condition de remplacer
le niveau 1 et I’indice 1
par 2 et les sorties 201 et
00 par 30 et 10].

Tv Thtby Jf[ph>l]va[ph<l]

201 00




10 AS6- Grafcet et PLC

PO [xi=0)

3 & Tazﬁz
21] [O2|T
BTl ] ¢
- P.30it Ce grafcet est le méme
> que celui de I’arrivée au
:. niveau 1 en descendant a
p condition de remplacer le

niveau 2 et I’indice 2 par
1 et les sorties 10] et 30
par 00 et 201.

ho+b, ~l~[pb > 2]~l—v[pb <2]

Représentons maintenat les sous programmes en
échelle relatifs aux grafcets partiels précédents. On
suppose que quand le systéme est mis sous tension, la
cabine se trouve en attente a un certain niveau i (ai =
1). Un bouton d’initialisation « in » active 1’état relatif
a cette étape.

Etats aux niveaux 0 et 3

HH— (o 4X (s

Xoz2 P X2 P

X31 X33
—t— o HE RO
X101 X20,

Xo3 ho Xo1 X33 bs X31
H (s (s

Xoo do X30 as

H -

Xo02 Xo1 X32 X31
— (R HF——(R)
(| s
DY MG 8

Xi3y vV Ph<l  Xoo X231 ph>2 X30
A s H W—( 5 )-
Xi3p V pb<l X3, pb>2
-

01 00 31 X30

(R HE———R

Akram Ghorayeb

Sorties aux niveaux 0 et 3.

Solution des exercices

Xoo XH Xoo XH
— R $)-
D M
UD— UD—
Xo1 Oo X1 Os
- U | oUDH
X7 XT
IMD— IND—
30/t 30/t
Xo2 Fo X32 Fs
— F———0uD |[HF——0UD
Etats au niveaux 11 et de 2,
X131 X23)
s HT (s
X1zt V X3, V
X121 P X P
X111 X131 X21| X23y
- R R
X201 X30
Xoo X10}
hy h,
X131| b1 X111 X2z, | b2 Xa1
— }—D s }—D s
X101 &1 Xo0p @2
X121 X1t X22| Xa21)
— F—— R |[HF—R)
X1 P XT X12 Xo1y P X22
T | [ TS
X131 X121 X23) X224
R ) RO
Xoz ph>0 X10 X33 V ph<3 X2
H - s —Cs
X111 X101 Xo1] X20,
R RO

10



11 AS6- Grafcet et PLC Solution des exercices

X101 XH X20| XH
(s HPE———s>-
L oUp- L oU—

X111 (O] X1 0O,
— 70U 70Ut
L v s

30/t 30/t

X121 Fq X221 F,
A0 | ———e0iA

Ces échelles sont les Ces échelles sont les mémes
mémes que celles de que celles de I’arrivée au
I’arrivée au niveau 2 en niveau 1 en descendant a

X .- condition de remplacer le
montant a condition de premier indice 2 par 1 et les

remplacer le premier états X10, €t X30 par Xoo et X2or.

Akram Ghorayeb 11



