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EXERCICE N°1
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2) GRAFCET de conduite (GFC) :

500
-+ sel_auto sel_manu
Iim | GFP-Syst-Auto 502 IGFP-Syst—Manu
-+ X21.sel auto X1.sel _manu

e GRAFCET de sécurité (GFS) :

100 |H GFC{} GFP_Syst{}
4 aur

101 H Mem_Etat (GF=>DB)
4+ tr in

102 H GFC{500} | GFP _Syst{1}
4 @

103 |H Inv_Etat (DB=> GF)

+ tr out




3.1)

M7.7-M7.0 | M6.7-M6.0 | M5.7-M5.0 | M4.7-M4.0 | M37-M3.0 | M2.7-M2.0 | M1.7-M1.0 | M0.7-M0.0
MB7 |MB6 |MB5 |MB4 |MB3 |MB2 |MB1 |MBO
MW6 MW4 MW?2 MWO
- MD2 -
3.2)
Nom Adresse Description
m 10.0 Bouton poussoir marche
ar 10.1 Bouton d’arrét
aur 10.2 Bouton d’arrét d’urgence
al 10.3 Capteur présence chariot
1
- a2 10.4 Capteur présence chariot
o 2
% di 10.5 Bouton poussoir chariot
- 1
d2 10.6 Bouton poussoir chariot
1
bl 10.7 Fin de course chariot 1
b2 11.0 Fin de course chariot 2
C 11.1 Capteur présence chariot
CH_N1 Q4.0 Chargement chariot 1
- CH_N2 Q4.1 Chargement chariot 2
2 AV_B1 Q4.2 Avance chariot 1
5 AV_B2 Q4.3 Avance chariot 2
© DECH_N1 Q4.4 Déchargement chariot 2
DECH_N2 Q4.5 Déchargement chariot 1
X1 MO0.0 Etape initiale du GFP-Syst
X2 M1.0 Etape 2 du GFP-Syst
X3 M1.2 Etape 3 du GFP-Syst
X4 M1.3 Etape 4 du GFP-Syst
X5 M1.4 Etape 5 du GFP-Syst
X6 M1.5 Etape 6 du GFP-Syst
X7 M1.6 Etape 7 du GFP-Syst
X8 M1.7 Etape 8 du GFP-Syst
X9 M2.0 Etape 9 du GFP-Syst
4 X10 MO.1 Etape 10 du GFP-Syst
& X11 M2.1 Etape 11 du GFP-Syst
& X12 M2.2 Etape 12 du GFP-Syst
X13 M2.3 Etape 13 du GFP-Syst
X14 M2.4 Etape 14 du GFP-Syst
X15 M2.5 Etape 15 du GFP-Syst
X16 M2.6 Etape 16 du GFP-Syst
X17 M2.7 Etape 17 du GFP-Syst
X18 M3.0 Etape 18 du GFP-Syst
X100 MO0.2 Etape initiale du GFS
X101 M3.1 Etape 101 du GFS
X102 M3.2 Etape 102 du GFS




X103 M3.3 Etape 103 du GFS
X500 MO0.3 Etape initiale du GFC
X501 M3.4 Etape 501 du GFC
X502 M3.5 Etape 502 du GFC

4)

OB1 : Bloc d’organisation qui comporte le programme
principal (GFC) a exécution cyclique.

OB100 : Bloc d’organisation qui comporte le programme de

démarrage (START-UP) a exécution unique.

FC1 : Fonction du mode manuel (GFP_Syst-Manu).

FC2 : Fonction du mode automatique (GFP_Syst_Auto).

FC3 : Fonction du mode de sécurité.

DB1 : Bloc de donnée reservé a la mémorisation d’etat.
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%0 .2 YM50.5
“aur *Mode-securite®
I 1
| 1 | {s}
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FC3 : Fonction du mode de sécurité
M50 .5
"Mode-securite” MOVE
{ | EN — ©f 1
. WMO. “Bloc de
G7_Manu IN données_1".
30U manu
YM51.0
MOVE “tr-in"
S { 1
EN 1 ]
i W‘MZZ: *Bloc de
G7_Auto IN données_1".
i oum auto
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WM51.0
"tr-in" MOVE
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"Mode-securite” "SIR-aur” MOVE
| i/ EN —
“Bloc de "Bloc de
données_1". données_2".
auto IN 3 OUT1 GF7_Auto
%M51.1
MOVE “tr-out”
EN — { }
*Bloc de *Bloc de
données_1". données_2".
manu IN 3 OuT1 GF7_Manu



