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La maquette

mmmmm  Station « épis »

== Station « hippodrome »

== Station « magasin »




Le cahier des charges

Programmation des automates
Programmation du robot

Supervision



Gestion de projet
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Appréhension du projet

Mom

HConvoyeur

Deboguage et Adaptation du scénario 1

Réalisation du scénario 2
EHRobot

Definition du scénario

Frize en main

Programmation du robat
Adaptet e robot avec le convoyeur
E Supervision

Renseignement et appréhension

Etablir la base de données

Frogrammation

Mise au point du projet




Programmation automate
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Du GRAFCET au LIST

X4/0.5s




Sémaphores

Station 1 Station 2

Conditions initiales

!

Demande > Reéception demande
Envoi reponse

Réception reponse > Visualisation arrét demande
Arrét demande => arrét de laréponse




Sémaphores

DC6L.C6

DC6L.C6




Gestion des défauts

Trois défauts programmeés, visualisés
par un voyant.


Mon film.mp4
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Le robot
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Présentation du robot

Staubli RX 90

6 degrés de liberté

: Pied

. Epaule

. Bras

: Coude

: Avant-bras

. Poignet

: Cable de liaison

. Baie de commande
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Simulation du chargement et
dechargement de palettes




Présentation du robot

Simulation du chargement et
déchargement de palettes




Programmation du robot

Sauvegarde de positions
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Programmation du robot

® Sauvegarde de positions
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Programmation du robot

® Programme

Langage V+

PROGRAM decharger.pg()

MOVE #bh
BREAK
MOVE #bb
BREAK
CLOSE|
BREAK
SIGNAL 1
DELAY 1
SIGNAL -1
MOVE #bd
BREAK
OPEN |
BREAK
MOVE #bh
BREAK
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Programmation du robot

Programme principal

Structure:

Initialisation (mise en position de repos, initialisation des variables)
Faire en boucle

« Sidemande de chargement, vérifier position du robot

Si robot hors de la zone de chargement, passer par la position de
repos

Exécuter le programme de chargement,

Mettre a jour les variables d'état

Apres une tempo de 1,5s, si plus de demande, retourner au repos
Mettre a jour les variable d'état

« Sidemande de dechargement, méme procédure



La supervision
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L a base de données

Utilisation de Wamp
phpMyAdmin

. Structure | L] SOL L Rechercher | Requéte [ Exporter |=} Importer 4° Opérations =7 Privileges ¥ plus

Table =« Action Lignes Type Interclassement  Taille Perte

capteul =] Afficher G4 Structure % Rechercher 3 Insérer [§%ider @ Supprimer ~20 |nnaDB  latin1_swedish_ci & Hio

defaut ider SUpprrmer ~3 |InnoDE  latinl_swedish_ci 5 Hia
petri =] Afficher Zle Structure : ! ~% |Inno0B  latinl_swedish_ci & Kio
rohot | Afficher s Structure heri @5 ~0 InnoDB  latinl_sw

4 table{s) Somme ~2 InnoDB latin1_swedish_ci

Nom Etat DureeDefault nbDefault MoyenneDefault
DEF1 1 35 h 42
DEFZ2 1 ' 205
DEF3 1 23 23 017
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Le programme C

API
Applicom

Programme

C




Le programme C

Si (connexion applicom établie) {
int main () { Faire en boucle

déclaration des variables; {

Ouverture de la connexion a la BDD {

« Mise a zéro des états des capteurs et
des defauts, des compteurs de files du
reseau de Petri, et de la position du
robot

« Récupeération des données relatives

Lecture des données de la station
magasin

Lecture des donnees de la station
hippodrome

Lecture des données de la station épis
Mise a jour de la base de donnée
(changement d'état des capteurs,
compteurs des files d’attente du réseau
de Petri, états des défauts, calcul des
durées et temps moyens des défauts)

aux défauts (historique) } I/Fin boucle de traitement
} //Fin du main + fonctions additionnelles

« Affecter ces données aux variables du
programme



Le programme C

Utilisation des fonctions de I'API Applicom
readpackibit( nchan, neq, nb, adrtabl, status)

transwordbit( nb,tabl,tablbit, status)

etat_capteurs_actuel[ !/ ]=tablbit[-+];



Le programme C

Utilisation des fonctions de I'API MySQL

requete[> ' ];
MY SQL mysql;
mysql_init(&mysql);
mysqgl_options(&mysgl,MYSQL READ DEFAULT_GROUP, );
(mysql_real connect(&mysql, : . ,.,NULL,))
{
mysqgl_query(&mysql, );
mysqgl_query(&mysql, );
mysqgl_query(&mysql, );
mysqgl_query(&mysql, );

sprintf(requete,
.etat_capteurs_actuel[1], 1);
mysqgl_query(&mysql,requete);



'interface web

Connection a la base de données




'interface web

Placement des capteurs sur la supervision

B8] ;
66];

while($donneeCapteurs = $reqCapteurs->fetch()) // boucle qui parcours la table tant gu'il y a des élements

if(Sdonne pteurs == ) [/vérifie 1'etat du capteur
echo / itia lute; left:'.SLEFT. 'px; top:'.3TOP.'px; z-index:2":

<IMNG src=' ur.png"= </ : /fAffichage d'un point vert pour le capteur




'interface web




'interface web

Rafraichissement automatique de la
supervision

¢l-- Raffraichizzement de la bdd --=
£5CRIPT type="text/javascript":

S(document) . ready (function() {
refreshTable();

O

function refreshTable(){
$('#table').load('BaseSupervision.php', fumction(){
setTimeout{refreshTable, lo@0);
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Réseau de Petri




Réseau de Petr;

Visualisation en temps réel du nombre
de palettes présentes dans le magasin
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Conclusion
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Supervision.mp4

