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L'organisation

m Programmation des automates

» Programmation C de la supervision

B Programmation PHP de la supervision

® Programmation du robot

B Rapport, Site web ...

S
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Organisation des programmes

Programmation de chaque butée, aiguillage

3 qutomates en réseau :
Mots réseau
Sémaphore
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Sémaphore
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Conclusion

Supervision
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projet

Gestion des défauts

N

z

By

\
REFFP

0
=
- = 3
-1~ Etape début = =
= -
[ Init tempo 3 = G
W - -
— Tempo demarrée pi: 4} k-]
= I
2 ] - =
- -
z k|
—+ Tempo terminée . Etape fin — Etape fin . | !
: 5 . " 1 -
—s Défaut=1 3 o Reset tempo 3 . } .
- | R
&

E

—— Tempo remise a zéro

— Etape fin




Robotisation




Présentation du
projet

Automatisation Robotisation Supervision Conclusion

Sceénario d'utilisation

Partage de la ressource
critique
Limite de palette par zone

Une palette maximum sur
un poste de traitement
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Programmation robot

4 Programmes :
1 main

1 programme par
poste de travail

Supervision Conclusion

IF SIG(1001) THEN
IF (poste <> 1) THEN
IF (poste == 2) THEN
MOVE #p2i
END
IF (poste == 3) THEN
MOVE #p3i
MOVE #p2i
END
MOVE #p1i
END
CALL postel.pg()
SIGNAL -1
poste =1
END

SET #pli=#PPOINT()

SET #pla = #PPOINT()
SET #p1b = #PPOINT()

MOVE #p1a
MOVE #p1b
OPENI
WAIT 1
CLOSE!I
MOVE #p1a
SIGNAL1
MOVE #pla

S
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Ameélioration coté automate

Politique de priorité
2 modes de fonctionnement
Programme evolutif }
Evolution pour chaque butée . ' '
Ordre de production

Arrét de |a chaine
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Ameélioration coté automate

Supervision

Gestion des priorités
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Ameélioration coté automate

Gestion du robot Gestion de |la butée BT
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Ameélioration coté automate

Ordre de production
Ordre venant de la supervision
Compteur en sortie de magasin
Arrét de la ligne
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Fonctionnement
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Programmes PHP

[ Accusi x

4= € | [ localhost/projet/accueil php ay

m

UBTTE CNAING B PrOAUCTION BST COMPOSEE U TI0IS ZONBS : 16 MAYASIN, INIPPOUIOME B 1BS BPIS. UANS IB MAYASIN, |1 Y A Tr0IS POSIES 8 travall: un POSte e Pergage,
un poste de rivetage et un poste de soudure. 6'est e rohot Staubli RX90 qui effectue les taches de travail sur les piéces.

Accueil

Pierre Baugé - Mathilde Paris - Thibault Poulhalec
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Programmes PHP

Capteurs
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Défauts

Robotisation

Hom.
defant G717
defautCTC2
defamtC2C5
defamtCICS
defauntC5CE
defautC17CE
defantCEC1S
defantCEC1E
defautC19C0
defautC10C16
defautC16C20
defautC16C1E
defautC20C11
defautC12C1E
defautC18C135
defantC13CE
defautC13C14

defautC15C17

Kippodiore

magasin

epi

Supervision

00:03:30
00:01:20
00:04:00
00:0423
00:01:35
00:00:00
00:01:41
00:00:00
00:00:49
00:01:42
00:00:00
00:00:18&
00:00:00
00:00:00
00:01:45
00:00:00
00:00:00
00:00:00
00:00:17
00:00:28
00:00:28

Résolution
0001:11

00:00:10
00:00:34
00:00:16
00:00:01

00:00:01

00:00:09
00:00:00
00:01:54
00:00:05
00:00:00
00:02:32
00:00:00
00:00:00
00:00:02
00:00:00
00:00:00
00:00:04
00:00:53
00:00:27
00:01:19

Conclusion
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Programmes PHP

Quelle t¥pe de politigue voulez-vous adopter 2
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5 4 15:32:10 15:35:00 2118




Présentation du

projet Automatisation Robotisation Supervision Conclusion

Programme C

Structure

Initialisation (variables, Aplicom, MySQL)
Cycle :

Lecture / update des capteurs
Lecture / traitement / update des défauts
Lecture / transmission de la politique

Lecture / traitement / transmission des ordres de production

S
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Programme C

Dialogue avec la base de

Lecture

Supervision Conclusion

donneées

Ecriture

void lecture ordre(int *ordre,MYSOL *mysql,char *u_hest,char *u user,char *u passwd,char *u_db)

(/flectuse du nombre de palettes 4 produire dans la bame
MY3GL _RES *result = NULL; de requestte 3QL
MYSQL_ROW row; // stock de la prochaine ligne de resultat

/f résultat

my=sqgl_init{mysgl); initialisation de la base

lftny:ql_zaal_connactmy:ql,n_ho:t,n_uaaz,u_pasand,u_d.b, . NULL, 0)) //Connection 4 la bass
[}

mysql cquery (mysgl, "or T ire FROM ordre_| 1)z

result = mysql_ store reaul;:aysql] fizes s la regustte

while {{row = mysql_ fetch_row{result}})} // tant qu'il y a des lignes de resultat
i

*ordre=atoi (row[0]) ¢
¥

m]rsql_fza&_:asult {result) ; /flibare la memcire
mysgl_close (=ysgl)://deconnection

de MYSgL_RoW

]

olsa{ // ai
printf ("E:

erreus

")
|

wold UpdAte _caApPTeuEs (Short *t_sapreurs, MYSQL
I/

"mysql, cha

pdate des capteuss

mysgl_imit{mysgl):
1f{mysql_real_connect (mysql,u_host,u_user.u_passwd,u_db,0, MULL,
i

far {a=

FARIZ ;A4H)

aprintf (guesy, "U E
mysql_quesy (myagl, q:uax:.r].

apteus SET valeur =%d WHERE

mysql_closs (myaql);

deconnection
¥

elsal i erreur de connection
printf{*Erreur N i CGTT

¥

£ *u_mast,chSE %O USSE

ehaE

*u_passwd,char *u_ds)

i la baas

ceion

34", t_capreurs[i-1],
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Programme C

Dialogue avec les automates

Lecture Ecriture

void lecture capteurs hippodromes (short *t_hippe,short etat) vold update_ordre{int ®*ordre,short etat)
Fiflecture des capteurs de la station 4 {/fupdate du nombre de palettes 4 produre dans la statisn hippodrome
{ F

short nchan = [0; ff Huméro de canal shert nchan = 0; // Bumérc de E"-’_‘-ﬂ"—

short neq = 4; £ Mumére d'é&quipsment short neg = 4 A/ Ruméro d'équipement

short nb = . /f Wembre de variables short nb = 1 ff Nombre de variables

o i £ Mo ® VAI 1 . - o
long adr = 0 f/ Adresse de la premiére variable long ade = . ff hdresse de la pEsmisEe war iakle
shoct tabl[1] I Dahia racavant les donokes short tabl[l]; #f Tableau recevant les données

tabl [0 ]=%crdre;

readpackibit (&nchan, &neg, &nb, &adr, takl, Eetat); N
writewsrd (énchan, &neq, &nbk, &ade, tabl, &etaz);

if [(letat
: {1etat) if (etat)
. - 1
) transwordbit (énb, tabl, t hippo, &etat); printf{" problémes sur l'éguipesment n" %hd ‘n",neq);
. . pr o 1

alse printf (" probléme sur l'équipement n° %hd \n",neg) ; ¥







Pres;l::?:lton ] Automatisation Robotisation Supervision Conclusion

Conclusion

Révision du PHP, HTML, C...

Vision d'un processus complet
Travail d'equipe et autonomie
Découverte de nouveaux domaines
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Merci de votre
attention

Des questions ?




