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Mise en situation du systeme



E} Initialiser le systeme

== Systéme initialis¢ et Départ du cycle

2 Placer 1’échantillon au contrdle
—— == Echantillon placé
A 3 || Amener le systéme de
saisie

== Systéme de saisie en position

Décrire sous la 4 Prendre I’échantillon
forme d'un graphe
de coordination —=—  FEchantillon saisi
des tdches (point : _
de vue SYSTEME) 5 Déplacer verticalement 1’échantillon

/évolution du

processus de
transfert des 6 Sortir I’échantillon de la zone de controle
échantillons.

Echantillon déplacé

=—  Echantillon sorti.

7 Faire le déplacement angulaire

== Déplacement effectué

8 Approcher I’échantillon de la colonne

== FEchantillon en position

9 Libérer I’échantillon

—— Echantillon libéré

Expression du point de vue SYSTEME
Graphe de coordination des taches




Document
permettant de
décrire les
actions produites
(point de vue
PARTIE
OPERA TIVE) par
les actionneurs a
partir des
informations
acquises par les
capteurs.

|1}

Rentrer [HO], faire pivoter [R0], abaisser le bras [V0]. Bloquer la poignée
[PO] et ouvrir la pince. Rentrer les vérins F [FO].

= Conditions initiales valides [h0,v0,r0,p0.f0,/s1,pe] et Départ du cycle [Dey]

2

Sortir le vérin G [G1]

== Attendre 3 secondes

Sortir le bras [H1]

3
-\— Bras sorti [h1]
4

Fermer la pince [S1]

Pince fermée [s1]

Elever le bras [ V1] et fermer la pince [ S1]

Bras élevé [v1]

Rentrer le bras [ HO] et fermer la pince [S1]

Bras rentré [h0]

Faire pivoter le bras vers les magasins 2 ou 3 [R1] et fermer

la pince [S1]

Bras devant les magasins 2 ou 3 [r1]

Avancer le bras [ H1] et fermer la pince [S1]

Bras avancé [h1]

Ouvrir la pince

Pince ouverte [/s1]

Expression du point de vue PARTIE OPERATIVE
Grafcet de Transfert




h0 h0 h0

} HdO | Rd0 | VdO | Pd0 | FdO

— hO ¢ vO e rQ) e p0 ® f) e /s1 e pe ® Dcy

) Gd
- 35
1 3 Hdl
= hil
Document
permettant de 4 Sd
décrire le
fonctionnement -— S
de la pam‘/e' 5 vdl | sd
commande (point
de vue PARTIE 4+~
COMMANDE) vis-
a-vis du reste du 6 HdoO | Sd
systéme.
== ho
7 Rdl | Sd
A
- rl
8 Hd1 | Sd
-+ hi
9
-— /s1

Expression du point de vue PARTIE COMMANDE
Grafcet de Transfert
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n¥ Editeur d'adresszage - O] x|
Fichier  Edtion  Adreszage  Affichage ¥
Adresse Mnémuonique Commentaire fonctionne
DG [ A
18,11 FA@
08.8 FDAa —
08,2 GD
IA.6 HB
Ia.7 H1
08.5 HD&A
08,4 HD1
IA.8 Pa
I18.4 PE
08.18 PDA
IAa.2 RB
I8.3 R1
08.1 RDA
08.8 RD1
18.18 |
08.6 SD
IA.4 U@
IA.5 Ui
08,3 ubDa
08,2 uD1
a| | 3
| C 121320000 | TRANS |
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Zone de controle V1.

»

Position P0 du poignet
et Pince ouverte

Zone de controle

Poste 1

Zone d’amenée
des échantillons
et zone de
controle

Capteur "Bouchon présent” Vérin F

Capteur "Echantillon présent" Vérin G
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