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I. Accès aux données d’équipements distants 

1. [image: ]Utilisation des fonctions de communication  disponibles dans Unity Pro

Ceci constitue la méthode classique d’accès à des données sur des équipements distants, elle est valable sur les différents réseaux de communication.
Un certain nombre de fonctions est disponible dans les bibliothèques Unity. Seules sont explicitées ci-dessous les fonctions Read_Var, Write_Var et ADDM. L’aide en ligne est disponible pour les autres.

1.1. Fonctions Read_Var et Write_Var
Ces fonctions permettent respectivement  de lire et d’écrire la valeur d’un ou plusieurs objets langage qui doivent être consécutifs et se trouver dans une UC distante ou dans un équipement connecté à une voie de communication :
· Bits internes
· Mots internes
Elles possèdent des entrées, des entrées-sorties et des sorties détaillées ci-après.
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[image: ]Entrées communes aux deux fonctions














Entrées-sorties communes aux deux fonctions
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Entrée spécifique à la fonction Write_Var
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Sortie spécifique à la fonction Read_Var
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1.2. Fonction ADDM
Cette fonction permet de convertir une chaîne de caractères en une adresse pouvant être utilisée directement par les fonctions de communication Read_Var, Write_Var,…
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L’entrée correspondant à l’adresse de l’équipement auquel on veut accéder, son format dépend du type de bus sur lequel il se trouve et est détaillé dans le tableau ci-dessous.
Entrée de la fonction 
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Sortie de la fonction
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Elle doit être connectée à l’entrée ADR des fonctions Read_Var, Write_Var,…
Exemple de données d’entrée sur le bloc ADDM 
· Pour accéder à un équipement à l’aide du protocole Modbus sur une liaison série :
· ‘Numéro_Rack.Emplacement_module_dans_Rack.Numéro_Voie.Adresse_Esclave’
· Exemple : pour l’esclave en adresse 1 connecté sur le port série (voie 0) du processeur (protocole Modbus) situé à l’emplacement 0 dans le rack 0, la syntaxe sera la suivante   ‘0.0.0.1’
· Pour accéder à un équipement sur Ethernet : 
· ‘Lien_réseau{adresseIP_hôte}’
· Exemple : pour accéder à des registres dans l’équipement situé à l’adresse IP 134.214.184.100 via le réseau logique Ethernet1, la syntaxe sera la suivante   ‘Ethernet1{134.214.184.100}’
· ‘Lien_réseau{adresseIP_hôte}noeud’
· Exemple : pour accéder à des registres dans l’équipement situé à l’adresse 1 sur un bus Modbus au travers d’une passerelle Ethernet/ Modbus sise à l’adresse IP 134.214.184.101 via le réseau logique Ethernet1, la syntaxe sera la suivante   ‘Ethernet1{134.214.184.101}1’
· 
1.3. Exemple de mise en œuvre
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2. Cas particulier d’équipements sur Ethernet - Utilisation du service d’I/O Scanning disponible dans les coupleurs Ethernet
Ce service est utilisé périodiquement pour lire ou écrire des entrées/sorties distantes sur le réseau Ethernet sans programmation spécifique. Il effectue périodiquement les opérations suivantes :
· Lecture des entrées distantes
· Écriture des sorties distantes
· Lecture/écriture des sorties distantes. 
Il comprend les éléments suivants :
· Une zone de lecture qui contient les valeurs des entrées distantes
· Une zone d’écriture qui contient les valeurs des sorties distantes
· Des périodes de scrutation indépendantes du cycle automate et spécifiques à chaque équipement distant.
Ce service fonctionne avec tous les équipements prenant en charge le mode serveur TCP/IP Modbus. Le mécanisme d’échange, transparent pour l’utilisateur, est exécuté avec des requêtes Modbus.
En fonctionnement c’est-à-dire quand l’automate passe en Run, le module :
· ouvre  les connexions TCP/IP avec chaque équipement distant
· scrute les entrées et recopie leurs valeurs dans la zone de mots automate %MW configurée
·  scrute les sorties et recopie leurs valeurs à partir de la zone de mots automate %MW configurée
· fournit un rapport des mots d’état, afin de permettre à l’application automate de vérifier que le service fonctionne correctement
· applique les valeurs de repli configurées en cas de problème de communication
· active ou désactive chaque entrée de la table du service d’I/O scanning en fonction de son application
· ferme les connexions avec chaque équipement distant quand l’automate passe en Stop.
[image: ]Le service est accessible une fois le réseau de type Ethernet créé dans la rubrique « Communication » du Navigateur Projet. Par double-clic sur le lien réseau créé (par défaut, Ethernet_1), la fenêtre de configuration du réseau Ethernet_1 s’ouvre et après sélection du service d’I/O Scanning, l’onglet de configuration du service est disponible.

Table de configuration du service
[image: ]
Caractéristiques :
· Chaque ligne correspond à une opération faite avec un équipement distant
· 64 lignes au maximum
· 125 mots d’entrées / 100 mots de sortie maximum par ligne
· 2K mots maximum pour coupleurs Premium ETY et NOE M340
· Période de scrutation comprise entre 0 et 60000 ms.
Le champ « ID Unité » permet d’associer l’adresse esclave d’un équipement connecté sur un réseau Modbus SL et auquel on accède via une passerelle Ethernet/Modbus (dont l’adresse IP est spécifiée au niveau du champ « Adresse IP »).
Trois colonnes sont associées aux opérations de lecture et trois à celles d’écriture.
Les colonnes « Ref.  esclave » doivent contenir l’adresse du premier registre à lire ou à écrire dans l’équipement distant, celles intitulées « Longueur », le nombre de registres à lire ou à écrire.
En ce qui concerne les données à lire, elles seront recopiées dans la mémoire automate à partir de l’adresse spécifiée dans la  « Zone %MW du maître, Lecture ».
Celles qui seront écrites dans l’équipement distant correspondront aux variables automate à partir de l’adresse spécifiée dans la  « Zone %MW du maître, Écriture ».
Ainsi les colonnes « Objet maître » seront automatiquement mises à jour.


3. Cas particulier d’équipements sur CANopen – Utilisation des bibliothèques Motion Control de l’organisation PLCopen
L’association PLCopen est une association mondiale soutenant la norme IEC 61131-3 indépendante de tout fournisseur et de tout produit et ayant pour objectif  l’efficacité dans le développement de la commande des systèmes automatisés. 
Les comités techniques travaillent sur des thèmes spécifiques : l’un d’entre eux définit des bibliothèques de blocs fonctions pour des domaines d’applications particuliers, parmi lesquelles une dédiée à la commande de mouvement et connue sous le nom de Motion Control. Cette standardisation relie la commande de mouvement d’une manière logique à la commande industrielle.
Ces blocs fonctions appelés Motion Function Blocks ou MFB permettent de réaliser la configuration, le réglage, la commande et la surveillance de variateurs de vitesse. Certains sont disponibles dans les bibliothèques de Unity Pro. 

On peut les classer en  plusieurs catégories selon leurs fonctionnalités :
· Gestion des modes de marche et d'arrêt

· MC_POWER qui permet de valider ou dévalider la puissance sur le variateur
· MC_RESET qui permet d'initialiser les blocs fonctions et d'acquitter les défauts variateur.
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· Contrôle de mouvement

· MC_STOP qui permet de stopper la commande en cours
· MC_MOVEVELOCITY qui permet d'envoyer une consigne de vitesse
· MC_READACTUALVELOCITY qui donne accès à la vitesse exacte de l'axe
· MC_READACTUALTORQUE qui donne accès au couple délivré par le moteur
· MC_READPARAMETER et MCWRITEPARAMETER qui permettent de lire et écrire un paramètre.
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· Statut  de l'axe

· MC_READSTATUS qui permet de connaitre l'état du variateur.
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II. Travaux pratiques d’implémentation

1. Modbus on Serial Line

· Un automate de type M 340 avec liaison Modbus
· Un départ-moteur Tesys U Modbus et un moteur
· Un variateur de vitesse ATV31 Modbus et un moteur








   	





BUT DU TP : Lecture de l’état du Tesys U et gestion du démarrage et de l’arrêt du moteur associé.
Possibilité d’accès aux données : utilisation des fonctions de communication.
Deux étapes : 
· configuration de la liaison Modbus du processeur
· développement de la commande pour gérer la lecture et l’écriture des données.



1.1.  Configuration de la liaison Modbus du processeur
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 (
Double clic sur Port Série
)
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1.2.  Développement de code

Utilisation des fonctions de communication explicitées plus haut (au minimum Read_Var, Write_Var et ADDM) pour la lecture de l’état du Tesys U et gestion du démarrage et de l’arrêt du moteur associé.
La documentation du Tesys U est en annexe.
Attention sur ADDM :
‘numéro_rack.numéro_module_ds_le_rack.numéro_voie.adresse_esclave’
Quatre configurations :
· Configuration 1 : PLC E 
· Processeur BMX P34 20102 V2.50 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.209) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100 en emplacement 2
· Equipement  Modbus : Tesys U Adr.1.

· Configuration 2 : PLC New 
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.202) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100 en emplacement 2
· Equipements Modbus : Tesys U Adr.1 et ATV31 en Adr.2.

· Configuration 3 : PLC C 
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.183) en  emplacement 1
· Equipements Modbus : Tesys U Adr.1 et ATV31 en Adr.2.


· Configuration 4 : PLC Plesmo 
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.180) en  emplacement 1
· Equipements Modbus : Tesys U Adr.1 et Tesys U en Adr.2.










2. Actuator Sensor – interface (AS-i)

· Un automate de type M 340 ou Premium  avec coupleur AS-i
· Un départ-moteur Tesys U avec interface de communication ASILUFC51 et un moteur
· Un module 2E/2S de référence ASI67FFP22A
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BUT DU TP : Lecture de l’état du Tesys U et gestion du démarrage et de l’arrêt du moteur associé.
Deux étapes : 
· configuration du coupleur AS-i
· développement de la commande.

Deux configurations :
· Configuration 1 : PLC E
· Processeur BMX P34 20102 V2.50 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.209) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100 en emplacement 2
· Esclave Adr.2 : Départ moteur ASILUFC5 / Profil : 7.D.F.0.


· Configuration 2 : PLC New 
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.202) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100
· Esclave Adr.1 : Module IP67 2E/2S ASI67FFP22A  /  Profil : 3.0.F.F
· Esclave Adr. 2 : Départ moteur / Famille privée / Profil : 7.D.A.0
· Esclave Adr. 4 : Boîte 2 boutons / Famille privée / Profil : B.A.7.E.














3. CANopen

· Un automate de type M 340 avec bus CANopen
· Un variateur de vitesse ATV 31
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BUT DU TP : Pilotage d'un variateur de vitesse pour moteur asynchrone ATV 31 sur le bus CANopen utilisant les Motion Function Blocks

Trois étapes : 
· configuration du bus CANopen
· création d’un axe
· développement de la commande.

3.1. Configuration du bus CANopen
La première étape de la configuration du bus consiste à créer, dans la partie « Configuration » du projet,  le nœud 1 correspondant au variateur de vitesse  ATV 31_V1_2.
Pour cela, double-cliquer sur le bus 3 CANopen. Après ouverture de la fenêtre de configuration du bus, double-cliquer sur le 1er nœud et insérer  un nouvel équipement  de type " Mouvement ", ATV31_V1_2.
Par double clic sur l'image du variateur, lui associer ensuite des fonctions de type  "MFB". 


3.2. Création d'un axe
La seconde étape consiste à créer dans  la partie "Mouvement" du projet, un nouvel axe auquel on associera un nom, par exemple Axe0.
Il faut paramétrer cet axe au niveau des 3 onglets proposés : "Général", "Paramètres de l'axe" et "Nom des variables".
On pourra ensuite visualiser à nouveau ces paramètres après un clic droit sur l'axe et en choisissant " Propriétés ".
3.3. Création du programme de commande
Le programme pourra prendre la forme d'une section de programme écrite en langage FBD. Cette section devra obligatoirement comporter un bloc fonction de type "CAN_HANDLER" dont l'instance portera le nom de la variable du gestionnaire CANopen, déclaré lors de la création de l'axe dans l'onglet "Nom de variables".
NB : Le bloc CAN_HANDLER n'apparaissant pas dans la liste de la bibliothèque des MFB, il faudra utiliser l'assistant de saisie FFB, définir comme type, CAN_HANDLER et donner le nom d'instance explicité au-dessus. 
La figure suivante donne un exemple de mise en œuvre du bloc fonction CAN_HANDLER:
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AXIS : nom de la variable de référence de l'axe donné dans le 3e onglet des " Propriétés " de l’axe
NETWORKOPERATIONAL : booléen  indiquant que l'abonné situé au nœud n°i est opérationnel sur le bus CANopen et  faisant partie d’une structure de données de type IODDT « T_COM_CO_BMX_EXPERT » accessible dans les bibliothèques de types / Catalogue / Communication.
La sortie AXISREADY autorise le fonctionnement de l'axe considéré et doit être connectée à l’entrée ENABLE du bloc MC_POWER.
Écrire le programme de commande de l'équipement ATV 31 Version 1.2  en utilisant au maximum les possibilités offertes par les MFB. 

Deux configurations :
· Configuration 1 : PLC F 
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus
· CANopen
· Coupleur NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214184.228).

· Configuration 2 : PLC E
· Processeur BMX P34 20102 V2.50 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.209) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100 en emplacement 2.

· Configuration 3 : PLC Plesmo 
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.180) en  emplacement 1.


 Dans les trois configurations, sur le bus CANopen, en adresse 1, variateur de type ATV31 H 075  version logicielle 1.2.







4. Modbus TCP

4.1. [image: ] Architecture Ethernet - Modbus


Les équipements Tesys U et ATV du TP Modbus SL peuvent être accédés depuis Ethernet via la passerelle Ethernet-Modbus.					
Possibilités d’accès aux données :
· Développement de code en utilisant les fonctions de communication
· Utilisation du service d’I/O Scanning








1. 
2. 
3. 
4. 
4.1. 
4.2.  Architecture Ethernet – AS-i
[image: ]
L’installation du TP traitement de surface comprend :
· une passerelle Ethernet / AS-i, maître sur AS-i
· Adresse IP : 134.214.184.210
· Des équipements de types Entrées / Sorties, esclaves sur le bus AS-i.
Les registres 1 à 16 de la passerelle contiennent les valeurs des entrées de 62 esclaves maximum ainsi que celles de leurs sorties. La passerelle est serveur de données sur Modbus TCP.
Possibilités d’accès aux données :
· Développement de code en utilisant les fonctions de communication
· Utilisation du service d’I/O Scanning



La figure ci-après présente l’organisation des registres de la passerelle.
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CONFIGURATIONS MATERIELLES DES DIFFERENTES PLATES-FORMES

· Configuration 1 : PLC E (Modbus SL, AS-i, CANopen)
· Processeur BMX P34 20102 V2.50 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.209) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100 en emplacement 2
· Esclave Adr.2 : Départ moteur ASILUFC5 / Profil : 7.D.F.0
· Equipement  Modbus : Tesys U Adr.1
· Bus CANopen : en adresse 1, variateur de type ATV31 H 075  version logicielle 1.2.

· Configuration 2 : PLC New (Modbus SL, AS-i)
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.202) en  emplacement 1
· Coupleur AS-i V3 EIA 0100 en emplacement 2
· Esclave Adr.1 : Module IP67 2E/2S ASI67FFP22A  /  Profil : 3.0.F.F
· Esclave Adr. 2 : Départ moteur / Famille privée / Profil : 7.D.A.0
· Esclave Adr. 4 : Boîte 2 boutons / Famille privée / Profil : B.A.7.E.
· Equipements Modbus : Tesys U Adr.1 et ATV31 en Adr.2.

· Configuration 3 : PLC C (Modbus SL, Modbus TCP, Passerelle AS-i)
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.183) en  emplacement 1
· Equipements Modbus : Tesys U Adr.1 et ATV31 en Adr.2.


· Configuration 4 : PLC A (Modbus TCP, Passerelle AS-i)
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 100.2 (Adresse IP : 134.214.184.204) en  emplacement 1.


· Configuration 5 : PLC F (Modbus TCP, Passerelle AS-i)
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.228) en  emplacement 1
· Bus CANopen : en adresse 1, variateur de type ATV31 H 075  version logicielle 1.2
  en adresse 2, Tesys U SC ST


· Configuration 6 : PLC Plesmo (Modbus SL, CANopen, Modbus TCP, Passerelle AS-i)
· Processeur BMX P34 20102 V2.10 avec ports de communication intégrés
· Modbus SL
· CANopen
· Coupleur Ethernet NOE 110.2 (Adresse IP : 134.214.184.180) en  emplacement 1
· Equipements Modbus : Tesys U Adr.1 et Tesys U en Adr.2
· Bus CANopen : en adresse 1, variateur de type ATV31 H 075  version logicielle 1.2.

· 3 Passerelles Ethernet / Modbus :
· 134.214.184.182
· 134.214.184.214
· 134.214.184.214 Configuration Plesmo sur réseau privé

· Passerelle Ethernet / AS-i :
· 134.214.184.210

· Esclaves AS-i sous  la passerelle Ethernet / AS-i :
· 1 : 2E/2S Capteurs haut et bas Chariot 1
· 2 : Clavier 12 touches
· 7 : 4E Capteurs position Chariot 1
· 12 : Moniteur de sécurité
· 13 : 4E Capteurs position Chariot 2
· 5 : Balise lumineuse
· 6 : Sorties Chariot 1
· 20 : Sorties Chariot 2
Entrées Chariot 1 :
· Capteur bas : bit 0 esclave 1
· Capteur haut : bit 1 esclave 1
· Capteur Position 1 : bit 0 esclave 3
· Capteur Position 2 : bit 1 esclave 3
· Capteur Position 3 : bit 2 esclave 3
· Capteur Position 4 : bit 3 esclave 3
Sorties Chariot 1 :
· Avance : bit 0 esclave 6
· Recul : bit 1 esclave 6
· Montée : bit 2 esclave 6
· Descente : bit 3 esclave 6

Entrées Chariot 2 :
· Capteur bas : bit 2 esclave 15
· Capteur haut : bit 3 esclave 15
· Capteur Position 1 : bit 0 esclave 13
· Capteur Position 2 : bit 1 esclave 13
· Capteur Position 3 : bit 2 esclave 13
· Capteur Position 4 : bit 3 esclave 13

Sorties Chariot 2 :
· Avance : bit 0 esclave 20
· Recul : bit 1 esclave 20
· Montée : bit 2 esclave 20
· Descente : bit 3 esclave 20





5. Profibus
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 Deux configurations :
· Configuration 1 : PLC G 
· Processeur Premium TSX P57 204M V2.60
· Coupleur ETY 5103 (Adresse IP : 134.214.184.201)
· Coupleur AS-i V1 SAY 100
· Coupleur Profibus PBY 100

· Configuration 2 : PLC H 
· Processeur Premium TSX P57 3634M V2.00 avec ports de communication intégrés
· Ethernet (Adresse IP : 134.214.184.200)
· Coupleur Profibus PBY 100
· Coupleur AS-i V2  SAY 1000




Réseau Local Industriel   PROFIBUS – UNITY PRO 
 Version compatible AIP / GE  durée 1h
OBJECTIFS :
· apprendre à configurer et à utiliser un réseau PROFIBUS DP
· piloter des équipements industriels à distance à travers un réseau ( moteur/variateur, démarreur moteur ou entrées/sorties déportées) .

Architecture mise en œuvre ( Variable suivant les maquettes) :
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Travail à effectuer

1 – Repérage des différents éléments de la maquette et de leurs références précises dont vous aurez besoin pour la configuration du réseau.
2- A partir de l'application Unity fournie, réaliser la configuration du réseau PROFIBUS DP à l'aide de l'utilitaire SYCON ( lien  dans la page de configuration du PBY100).
3 – Validation en local (génération sans erreur) ( à faire valider par l'enseignant)
4 – Connexion et transfert vers l'API concerné ( en cas d'utilisation par un autre groupe, le signaler et attendre la fin de leurs tests).
5– Pilotage des entrées/sorties et/ou du variateur et/ou Tesys depuis UnityPro (tables d'animation).

1 – Identification de la maquette:

matériel  ( à identifier sur la maquette pour la faire la configuration, variable suivant les maquettes) :

· un Automate programmable Industriel Schneider Premium TSX 57 
équipé d'un coupleur Ethernet TCP/IP et d'un coupleur Maître Profibus DP de référence : TSX PBY 100.
· une section de câble PROFIBUS (mauve) avec des connecteurs de couleur jaune aux extrémités ( présence d'une résistance d'adaptation d'impédance) et éventuellement des connecteurs intermédiaires de couleur grise.
Remarque :l'automate est relié au câble normalisé PROFIBUS (mauve) par l'intermédiaire d'un boitier d'interface TAP (transceiver) passif et d'un câble noir multipaires.

En fonction de la maquette, les équipements suivants peuvent être présents:
· Variateur de vitesse Schneider AT71  pilotant un moteur asynchrone triphasé 
de 0,75 kW,
· bloc d'entrées/sorties déportées Advantys STB 2212 pilotable par Profibus DP 
· démarreur moteur Tesys U avec tiroir de communication Profibus DP ( LUL C07)
· distributeur pneumatique FESTO 
· etc
Adresse Ethernet TCP/IP: configurée préalablement dans l'application fournie ( section communications) : ne pas modifier !
Partie 2 : Configuration du réseau Profibus-DP à l’aide du logiciel SyCon

Suivre la procédure détaillée ci-dessous :

La procédure suivante explique comment lancer SyCon à partir de UnityPro, afin de créer un fichier de configuration (fichier de paramètres .cnf) du réseau Profibus :

Etape 1 : Lancement du logiciel de configuration

Dans UnityPro, ouvrir la fenêtre « Configuration/busX », cliquez sur le module coupleur TSX PBY100  puis sur l'icône HILSCHER OUTIL PROFIBUS DP (voir ci-dessous) pour lancer le logiciel SyCon.

[image: ]
Etape 2 : Insertion du maître de bus

Si un schéma de bus apparait cliquer sur l'icône « nouveau ».

Dans les menus de SyCon, sélectionnez Insérer/Maître. Une liste des maîtres disponibles apparaît, sélectionnez TSX PBY 100, puis cliquez sur Ajouter. Vérifiez que l’adresse du maître est réglée sur 1.

[image: ]
Ajout du module TSX PBY 100 comme maître du bus


Vérifiez en double-cliquant sur le maitre que l'option Adressage auto est bien cochée.
Etape 3: Insertion d’esclaves

Sélectionnez  Insérer/Esclave, puis recherchez dans le catalogue de fichier GS* (fichiers texte contenant   les paramètres) celui de l’esclave désiré , puis cliquez sur Ajouter.
Déterminer l'adresse physique de chaque esclave par l'observation des micro-switchs ou roues codeuses (ou en demandant à l'enseignant) puis renseigner la case adresse.
Attention: l'adresse configurée doit être identique à l'adresse physique attribuée au matériel.

Refaire cette étape autant de fois qu'il y a d'esclaves à  insérer .

[image: ][image: ]

Exemple d'insertion d'un esclave 

Pour certains esclaves seulement, une configuration plus précise des différents sous-modules ou le choix du profil de commande est nécessaire. Voir étape 5

Etape 4 : Visualisation des fichiers GSD

L'outil « visionneur de GSD » (Menu outils) permet de vérifier la validation de l'équipement esclave pour le débit choisi.
Remarque : le nom du fichier GS* est indiqué dans la fenêtre de configuration.

               [image: ]
		              Exemple d'architecture du bus

Etape 5 : Configuration détaillée des esclaves 

Cliquez deux fois sur l’esclave, une fenêtre de configuration esclave s’ouvre (vous pouvez y accéder en sélectionnant Paramètres/Configuration des esclaves).

La liste de sélection (liste supérieure) contient tous les modules possibles de l'esclave. S'il s'agit d'un esclave simple (ATV, CPV), un seul module est affiché et automatiquement copié dans la liste de configuration (liste inférieure). En revanche, s'il s'agit d'un esclave modulaire ( STB, TESYS), l'utilisateur doit sélectionner les modules requis et les ajouter dans le tableau inférieur. La référence  des modules est très importante et doit correspondre aux modules physiquement présents sur l'esclave. 


Etape 6 : Configuration du bus 
Sélectionnez le maître puis accédez au menu Paramètres /Paramétrage du bus pour paramétrer la vitesse de transmission (débit) ( choisir une vitesse compatible avec tous les équipements du bus voir étape 4) et en sélectionnant « optimisation par utilisateur »
[image: ]
Paramétrage du bus

Etape 7: Enregistrement du fichier de configuration 
  - enregistrer votre fichier *. pb   (peu importe où)
ATTENTION  étape obligatoire  

Etape 8 : Exportation du fichier ASCII 

Cliquez sur le maître puis sélectionnez Fichier/Exporter/ASCII
enregistrer votre fichier   *.cnf   à un endroit facile d'accès et noter le chemin.
La configuration ainsi réalisée sera exportée sous la forme d’un fichier texte *.CNF qui est compréhensible par le logiciel UnityPro. 

Etape 9 : Chargement du fichier  texte    *.CNF

Revenez au logiciel UnityPro, Sélectionnez Configuration matérielle/ TSX PBY 100/  et cliquez sur « Charger CNF »

Vous pouvez remarquer l’apparition des références des fichiers GSD des esclaves dans la fenêtre « Configuration esclave PROFIBUS-DP » 

[image: ]
Chargement de la configuration

· Première colonne : adresse esclave 
· Deuxième colonne : Identifiant de l’esclave ( voir fichier GSD)
· Troisième colonne : égale à 1 si l’esclave est présent et configuré sur le bus 
· Quatrième colonne : Présence du chien de garde de l’esclave 



Vérifiez :
· les adresses esclaves et les numéros de fichiers GSD (ID)
· pour chaque esclave, les adresses et le nombre de mots %IW et %QW


Partie 5 : Validation locale
Ne pas oublier de donner un nom pertinent à votre application ( clic à droite sur Station → propriétés) et de mettre vos noms en commentaire,

Faire une régénération totale et identifier les erreurs ou avertissements s'il y a lieu.
Ne pas se connecter à l'automate tant qu'il reste des erreurs ou avertissements.

Attendre la validation de l'enseignant.

Partie 6 : Connexion et transfert vers l'API
Se connecter et transférer vers l'automate (= décharger le projet) et le mettre en RUN.
Partie 7: Test et Pilotage 
Vérifier qu'il n'y a aucune LED rouge allumée sur la maquette.

Tester les équipements en utilisant les registres %IW et %QW des equipements présents.








ANNEXES

I. DÉMARREUR – CONTRÔLEUR : TESYS MODÈLE U
[bookmark: OLE_LINK1]1-FONCTIONNALITES
C’est un départ-moteur direct assurant les fonctions :
· De protection et de commande de moteurs monophasés ou triphasés :
· Sectionnement de la puissance
· Protection contre les surintensités et les courts-circuits
· Protection contre les surcharges thermiques
· Commutation de la puissance
· De contrôle de l’application :
· Alarmes des protections
· Surveillance de l’application (durée d’utilisation, nombre de défauts, valeurs des courants moteur, …)
· Historiques (des cinq derniers défauts).
Le démarreur-contrôleur est constitué d’une base de puissance et d’une unité de contrôle encliquetable sur la base.
 BASE PUISSANCE :
Elle est indépendante de la tension de commande et de la puissance du moteur. Elle intègre la fonction disjoncteur avec un pouvoir de coupure de 50 KA sous 400 V, continuité de service et fonction commutation.
Elle existe en 2 calibres : 0… 12 A et 0… 32A, 1 ou 2 sens de marche.
 UNITÉ DE CONTRÔLE :
Trois types existent, à choisir en fonction de la tension de commande, de la puissance du moteur à protéger et du type de protection souhaité :
· Unité de contrôle standard : elle répond aux besoins élémentaires de protection des départs-moteurs (surcharges et courts-circuits).
· Unité de contrôle évolutif : fonctions supplémentaires telles qu’alarme, différenciation des défauts, …
· Unité de contrôle multifonction : adaptée aux exigences de contrôle et de protection les plus élevées.
 OPTIONS CONTRÔLE :
· Modules fonctions : Ils permettent d’enrichir les fonctionnalités du démarreur-contrôleur avec une unité de contrôle évolutif.

Quatre types :
· Alarme sur surcharge thermique
· Différenciation des défauts et réarmement manuel
· Différenciation des défauts et réarmement automatique ou à distance
· Indication de la charge moteur.

· Modules de communication : Les informations traitées sont échangées par :
· Bus parallèle
· Bus série: AS-i, Modbus, ...
· Modules de contacts auxiliaires

 OPTIONS PUISSANCE :
· Bloc inverseur du sens de marche.
· Limiteur-sectionneur permettant d’augmenter le pouvoir de coupure jusqu’à 130 KA sous 400 V.
· Accessoires : De mise en œuvre.

2- COMMUNICATION MODBUS
 CONFIGURATION :
· Adressage du module : l’adresse du module de communication Modbus (valide entre 1 et 31) est définie par la position des micro-switches. 
· Codage des caractères en mode Modbus RTU.
· Format des données : 1 bit de start, 8 bits de données, 1 bit de parité, 1 bit de stop.
· Choix de la vitesse et de la parité parmi :
· Vitesse : 1200, 2400, 4800, 9600 et 19200 bauds.
· Parité : paire, impaire, sans parité.
· Requêtes Modbus reconnues :
· 03 : accès registres en lecture.
· 06 : accès registres écriture.
· 16 : accès registres écriture.
· 43 : identification du module.

 ZONES DE LECTURE/ECRITURE :
Dans la mémoire du TeSys U, un certain nombre de registres est accessible soit en lecture seule, soit en lecture/écriture. Leur nombre et leur contenu diffèrent selon le type d’unité de contrôle  à laquelle le module de communication est associé.
 Les registres 5Ø à 8Ø comportent les informations d’identification du module de communication, de l’unité de contrôle, …
Les registres d’état 451 à 473  comportent des informations de surveillance, accessibles en lecture uniquement.
[image: Tableau%20registres]Dans le cas du TP, la gestion du registre 455 est suffisante.


[image: Registre%20455]













D’autres registres sont accessibles en lecture/écriture : certains permettent la configuration, d’autres, le réglage ou la commande.
La gestion du mot 704 suffit en général pour la commande.
[image: Tableau%20registres%20ecriture]
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