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Module 1.2
Analyser un traitement numérique

Compétences
- Analyser un traitement numérique.

Obijectifs
- Appliquer les systemes de codage aux

automatismes analogiques et numériques.

- Appliquer les systemes de codage a la
robotique.

Module 1.2 - Analyser un traitemenet numérigue

LA MACHE

Contenu

Codage des automatismes

Présentation des variables et objets utilisables en automatisme
Elaboration d’un organigramme

Construction d’un algorithme appliqué aux automatismes.
Application sur les éditeurs dédiés (SCL pour Siemens et DFB
pour Schneider)

Développement des fonctions bibliotheques.

Codage des robots

Introduction a la programmation d’un robot : architecture
logicielle, contrdle des évenements et des trajectoires
Architecture d’une programmation appliquée aux robots,
contréle des trajectoires et reperes

Construction d’une programmation appliquée aux robots
Elaboration d’une séquence robotique

Exemples industriels
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Les instructions TPE | i

LA mHEHt

Arborescence de I'éditeur Instructions de variables
EEl)IT
F1 2 POINT Les variables disponibles a I'utilisateur sont :
— F5 : TOUCHUP

- Les registres : entier ou réel
- Les registres de position : points en coordonnées joint, points

— F1 :[INST] en coordonnées cartésiennes ou matrices.
—— Registers

——1/0 .
 If/Select Ce sont des variables globales (tous les programmes ont acces

—— Wait a tous les registres et registres de position)
—— JMP/LBL

— Call

—— Miscellaneous
—— SKip

—— Payload

— Offset/Frames
- Multiple control
I Program control

NEXT

— F5 : [EDCMD]
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Les registres
. LA MACHE
Les registres : |
Une instruction de registre réalise une opération arithmétique sur les registres. Un registre est une variable
contenant un entier ou un réel. 200 registres sont disponibles au maximum configurable a la demande.

R[i]= (valeur) Numéro de registre (1 a 200)
Numero de registre — constante R [i] = (valeur) (opérateur) (valeur) (opérateur) (valeur)....
(200) — R [i]: wvaleur de RJ[i]
— PR [i]] : valeur de I'élément du reg. de position [ij]
—— GI[i]: groupe d'entrée
— GO [i] - groupe de sortie — * —— constante _
— Al[i]: entrée analogique — - — RIi]: valeurde R[]
— AO [i]: sortie analogique — " — PR [i,j] : valeur de I'élément du req. de position [ij]
— DI [i]: entrée digitale systéme — / — GI[i]: groupe d'entrée
—— DO [i] : sortie digitale systéme — MOD —— GO [i]: groupe de sortie
— RI[i]: entrée digitale robot L DIV — Alfi]: entrée analogique
—— RO [i] - sortie digitale robot — AO[i]: sortie analogique
— WI[i] : signal d’entrée soudure — DI[i]: entrée digitale systéme
— WO [1] - signal sortie soudure — DO [i]: sortie digitale systéme
— RI[i]: entrée digitale robot
Exemple : 1:R[1]=R[3] — RO _[i] : spdie di‘gitalg robot
2-R [ R [4] ] = Al [R [1]] WI[i]: signal d’entrée soudure

— WO [i] . signal sortie soudure

Exemple: 3:R[3:flag]=DI[4]+PR[1,2]
4 :R[R[M4]]I=R[1]+1

Opérations possibles: + - * / MOD DIV
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Les registres

Les registres de position : LA TMRCHE
Un registre de position est une variable pour stocker des données de position (x,y,z,w,p,r).

Il en existe maximum 100 en R-J3 et R-J3i (configurable a la demande). Une instruction de registre de

position exécute une opération arithmétique entre des registres de position. Une instruction registre de

position peut charger des données de position, des sommes/différences de 2 valeurs, dans un registre

de position spécifié.

PR [i] = (valeur)

+— PR} : valeur du registre de position [i]
Numéro de registre [ P[il:  valeur de la position [i] specifiee dans le programme Exemple : 4 :PR[3]=PR[3] + Lpos
de position (1 a 100) [~ Lpos: coordonnées carteésiennes de la position courante 5:PR[4]=PR[R[1]]
— Jpos : coordonnées Joint de la position courante
— UFRAM [i] : valeur du syst de coord utilisateur [i]
— UTOOL [i] : valeur du syst de coord outil [i]

PR [i] = (valeur) (opérateur) (valeur) (opérateur) (valeur)

PR [i]: wvaleur du registre |
£ e 1:-PRMI=L de position [i] +
xempie - | [11=Lpos P[]: valeurde la position [i] — -
2:PR[R[4]]=UFRAME[R[1]] spécifiée dans le prog — PR[i]: valeur du registre de position [i]
3:PR[9]=UTOOL [1] Lpos : coord cartésiennes — P[i]: valeur de la position [i]
de la position courante spécifiée dans le prog
Jpos : coordonnées Joint — Lpos: coordonnées cartésiennes
de la position courante de la position courante
UFRAM [i] : valeur du syst de — — Jpos : coordonnées Joint
coord utilisateur [i] de la position courante
UTOOLTi]: wvaleurdu systde -
coord outil [i]
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Les registres

Une instruction axes registre de position exécute une opération arithmétique avec les éléments de
registres de position . Le i de PR][i,j] représente un numéro de registre de position et le j représente le
numéro de I'élément du registre de position. L'instruction axe registre de position peut charger la
valeur d’'un élément de donnée de position ou une somme, une différence, un produit ou un quotient
de 2 valeurs dans un élément du registre de position spécifié. Cette instruction utilise le méme format

que l'instruction registre.

PRI[L]j]

Numéro de registre _I I_ Numeéro de I'élément du registre de position
de position

Systéme de coordonnées cartésien . Systéme de coordonnées Joint :
— 1=J1
— 2=J2
— 3=J3
4=J4
5=J5
6=J6
— n=.Jn

) RS A S

mwnunnn

ATV=N<X
[

PR 1, j]=(valeur)

Numeéro de reqgistre
de position

Exemple :

constante

R[]: valeur de R[i]

PR [i.j] : valeur de I'eélément du reg. de position [i,j]

Gl[i]: groupe d'entrée

GO [i]: groupe de sortie

Al[i]: entrée analogique

AQ [i]: sortie analogique

DI[i]: entrée digitale systéme

DO [i] : sortie digitale systéme

RI[i]: entrée digitale robot

RO [i] : sortie digitale robot

WITi]: signal d'entrée soudure

WQ [i] . signal sortie soudure
1:PR[1,2]=R[3]
2:PR[4,3]=3245
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Sommaire

Instruction axes registre de position

I_ Numeéro de registre de position (1 & 100)

PR [ij]=(valeur) (opérateur) (valeur) (opéerateur) (valeur)...

+ — AR[i]
- — constante
" — R[] valeur de R[i]
/ — PR [i,j] : valeur de I'élément du reg. de position [i.]]
MOD —— GI[i]: groupe d'entrée
DIV — GO [i]: groupe de sortie
— Al [i]: entrée analogique
— AQ [i]: sortie analogique
— DI [i] entrée systeme digitale
— DO [i]: sortie systeme digitale
— RI[i] entrée digitale robot
— RO [i]: entrée panneau opérateur
— SIi] sortie digitale robot
—— SO |[i]: sortie panneau opérateur
— Ul [i]: entrée equipement periphérique
— SO |[i]: sortie equipement périphérique
— Timer [i] : valeur d'un timer programme [i]
— Timer overflow [i] : flag de débordement du timer

programme [i] 0 : le timer n'a pas debordé

()

1 :le timer a débordé

* Le débordement du timer est effacé avec l'instruction timer [i] = reset

Exemple :

Opérations possibles :

+

R

P
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Instructions d'entrées-sorties

Les sorties Les entrées LR MACHE
L'acquisition des entrées se fait par I'intermédiaire
Sorties digitales d’un registre
DO[n]ouRO[n]=[valeur — La [valeur] peut étre : ON, OFF, une .
[n] [n1=] ] Valgur 0 oLp1 d'un registre R[ n ]. R[n]=DI[n] — R[ n] contient 1 (pour ON) ou 0 (pour OFF).
DO[ n] ou RO[ n]=PULSE [valeur] — La [valeur] est un temps en seconde EII I=RITI
(de 0,11 & 25,01). Numeéro de registre (1 a 200) — Numeéro de signal d’'entrée robot
Exemple: 1:R[1]=RI[1]
Sorties analogiques 2 RIRBEI]=RI[RM4]]
AO[n]=[valeur] — La [valeur] est comprise entre 0 est 2047 par défaut. R[n]=RI[n] - R[n ] contient 1 (pour ON) ou 0 (pour OFF).
0 correspond a 0 V R[n]=GI[n] — R[ n ] contient la valeur décimale correspondant au code
2047 correspond a 10V binaire recu sur les entrées digitales groupées.
. , R[i]=GI[i]
Sortles groupees Numeéro de registre (1 a 200) | I Numeéro de groupe de sighaux d'entrée

Exemple: 7:R[1]1=GI[1]

GO[n]=[valeur] — La [valeur] est décimale et est limitée a 2" pour n sorties 8 :R[R[3]]1=GI[R[M4]]

groupées. La conversion en binaire est faite sur les

sorties digitales groupees. R[n]=AI[n] N R[ n ] contient une valeur entre 0 et 2000 :
correspondant a la valeur de la tension sur Al[ n ].
R[i]=Al[i]
Numéro de registre (1 a 200) —1 L Numéro de signal d’entrée analogique

Exemple: 1:R[1]=AI[1]
2:R[R[3]]=AI[R[4]]
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Instructions TPE

LA mHEHt

Label : LBL[ n : [commentaire] ]. Il peut étre utilisé par les instructions de saut conditionnel ou inconditionnel (JMP
LBL[ n ]).
LBL[i: Comment :
[ A ] JMP LBL[i]
Label (1 & 32766) Un commentaire peut contenir jusqu'a 16 caractéres | .
incluant des caractéres alphanumériques, les astérisques (*), Label (1 a 32767)
les soulignés (_) et la marque at (@, etc...)
Appel de programme : Uinstruction « CALL program » permet de lancer un programme, avec ou sans parametres
SKIP : Uinstruction de saut conditionné spécifie a I'avance une condition de saut
L’instruction IF :
(variable) (opérateur) (valeur) (traitement) IF (variable) (opérateur) (valeur) (traitement)
R [i] j > Constante JMP LBL [i] AO ] > |: Constante — JMP LBL [i]
$ Variable systéme >= R [i] CALL (Program) Al >= R[] — CALL (Programme)
= AND GO [i] = - AND
<= OR Gl i] <= —OR
< <
<> <>

IF (variable) (opérateur) (valeur) (traitement)

DO [i] = — ON — JMP LBL [i]
DI [i] <> — OFF — CALL (Programme)
RO [i] DO i —— AND
RI] — DI [i] — OR
WO [i] —— RO [i]
WI 1] — E‘ch[;][']
— i
— WI [i]

— R[i]:0=off, 1=0on

Document Pédagogique exclusivement destiné aux stagiaires de Sup’La Mache



Instructions TPE

Instruction SELECT : Effectue un ou plusieurs Instruction TIMER : U'instruction Timer démarre/arréte un LR MACHE
sauts en fonction de la valeur d’un registre. timer programme. L'état de ce timer peut étre visualisé dans
Exemple : 11 :SELECTR[1]=1, JMP LBL [1] I’écran des timers Timer[i] (Traitement)

12: =2, JMP LBL[2] |

13- =3, JMP LBL [2] (Numero de timer) START : lance le timer

14: =4,JMP LBL[2] —— STOP : stoppe le t.imer

15 - ELSE, CALL SUB2 —— RESET : reset le timer

Instructions d'attente WAIT : Retarde |'exécution du programme pendant un temps spécifié. La durée s’exprime en seconde.

WAIT (valeur) Exemple :
|: Constante Temps d'attente (sec) WAIT 10.5 sec
R [i] Temps d'attente (sec) WAIT R[1]

WAIT [valeur 1] [opérateur] [valeur 2] [temps] : Retarde |'exécution du programme pendant un temps spécifié, jusqu’a

ce que la condition soit vraie. WAIT (variable) (oi:;ateur) (valeur) (traitement)
SDO[i] — = — ON si absent : attente pendant une
WAIT(variable) (opérateur) (valeur) (traitement) sDI H ] < L OFF période illimitee P
R 1] > I:Constante Si absent : attente pendant 23? H _ - gg? {:} TIMEQUT. LEL T
$ variable >= R[] une période illimitée SO [l — — RDO [i]
systéme = TIMEOUT, LBL [i] sl [ — — RDI []
<= uo [i] — — ON+ (Note)
< ur i — — Off- (Note)
< WAIT (variable) (opérateur) (valeur) (traitement) — glo H
— I
DO [i] |: = —— ON Si absent : attente pendant une — U0 [i]
DI [i] <> — OFF période illimitée — Ul [i]
RO [i] — DO [i] TIMEOUT, LBL [i] — R []: OOFF, 10N
RI [i] — DI [i]
WO [i] — RO ]
WI ] — Rl [i]
— WO [i]
— W1 ]

—R [i(]:0=off 1=0n
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Sommaire

LA MACHE

Instructions de repére : Un point est dépendant d’un (et uniquement un) repére utilisateur, et d’'un
(et uniguement un) repeére outil !

Sélectionner les repéres Utilisateur et Outil utilisés :

UFRAME_NUM = (valeur)

Exemple: 1: UFRAME_NUM =1
|:R[i] 2 : J P[1] 100% FINE
Constante  Numéro de repére utilisateur (0 a 9) 3 : L P[2] 500mm/sec FINE
4 UFRAME_NUM =2
5:L P[3] 500mm/sec FINE
UTOOL_NUM = (valeur) 6 : L P[4] 500mm/sec FINE
— R
L Constante  Numeéro de repére outil (0 a 9)
Sauvegarder un repere dans un registre de position
UFRAME [i] = (valeur) UTOOL [1] = (valeur)
Numeéro de repére utilisateur | I PR [i] NUMSro de repére outil— L— PrI

(129) (1a9)
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Sommaire

LR MACHE

OFFSET Instruction : L'instruction OFFSET CONDITION spécifie une condition de décalage définie a I'avance.

OFFSET CONDITION PR [i] (UFRAME [j])

Numéro de registre de position —I L Numéro de repére utilisateur
(1a100) (1a9)
Exemple : 1: OFFSET CONDITION PR [R[1]]

2: JP[1]1100% FINE
3. L P[2] 500mm/sec FINE Offset

OFFSET Tools Instruction: L'instruction OFFSET TOOLS (décalage de l'outil) spécifie la condition de
décalage a utiliser dans l'instruction offset de l'outil.

TOOL_OFFSET CONDITION PR [i](UTOOL [j)

Numéro de registre de position — L Numéro de repére outil
(1&100) (1a9)
Exemple : 1: TOOL _OFFSET PR [1]

2: JP[1] 100% FINE
3. L P[2] 500mm/sec FINE Tool_Offset
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Fin de Présentation
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