MIUT Machine Brpert Basic e

. AISNE ressource

Tutoriel

Le logiciel Machine Expert Basic de Schneider permet de programmer les API de type TM221 du méme
fabricant. Il est téléchargeable et utilisable gratuitement (site internet de Schneider).
Pour effectuer une bonne programmation, il est nécessaire de respecter I’ordre suivant :

1. Ouvrir le logiciel et aller dans I’onglet « Configuration », puis faites un « glisser-déposer » du bon
modeéle d’API (ici un TM221CE40R) :

Robot Pick and Place Aucune erreur - x
7 - B Q- [ 1™ = o Sdﬁ‘?',de,r
Programmation Afficheur Mise en service
Q@ Qg o i
Référence Alimentation Ports de com...

TM2ICI6R  100.240VCA  1SL
TMRICIET  24VCC s

TMR2iCIEU  24vCC st
=23 Compteurs rapides (HSC) TM221C24R  100.240VCA  TSL
= BusdE/S TM221C24T  24VCC s
~ @ ETH TM221C240  24VCC s
e TMZ2ICA0R  100.240VCA 1S
TM2ICAOT  24VCC 18

@ Adaptateur EtherNet/IP

TMRICAU  24VCC 18

~ = SL1 (ligne sric) TM221CE16R  100.240VCA  1SL+1ETH

= Modbus TM221CET6T  24VCC 1sL+TETH

TM22ICET6U 24 VCC 1L+ TETH

TMZ2ICE24R  100.240VCA  1SL+TETH

Informations sur Féquipement TMZ2ICE24T  24VCC 1SL+1ETH

TM22ICE24U 24 VCC 5L+ TETH

TMI21CE4OR
_ TM221CEAOR  100.240VCA_ 1SL+1ETH

Messages

TM3 Digitall /O Modules
TM3 Analog 1/0 Modules
TM2 Digitall /O Modules

TM2 Analog 1/0 Modules
TM3 Expert /O Modules

M221 Cartridges.

Description de I"équipement
TM221CEA0R (vis)
Contrleur compact 100-240 VCA 24 entrées numériques, 16 sorties & relais (2 A), 2 entrées analogiques, 1 port de ligne série, 1 port Ethemet, avec borniers amovibles,

Description de I'équipement

TM221CE40R (vis) g

Contréleur compact 100-240 VCA & =
24 entrées numériques, 16 sorties 3 [l =
relais (2 A), 2 entrées analogiques, 1

520mA  240mA
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2. Si nécessaire, ajouter des modules supplémentaires :

EcodZ truxure *Rabot Pick and Place Aucune erreur - & x
Machine Expert-Basic D 5 B~ &~ 4§ B ea-2-&80O- DO W M SC?;’}?'F"%!’
Proprictés Programmation Afficheur
& Messages QA Qg > M221 Logic Controllers
~ ) MyController (TM221CE4OR) T3 Digital O Mechile
[ Entrées numériques Référence  Entrées Sorties
o TMIDIG/G  16x24VCC 0
X Entrées analogiques TMIDBK  32x24VCC 0
Compteurs rapides (HSC) TM3DIZA 8x120VCA 0
~ g BusdE/s TMIDISG  8x24VCC 0
A B Module 1 (IM3DIG) TMIDM24R/G  16x24VCC 8 relais
: TMIDMBR/G  4x24VCC 4 relais
[ Entrées numériques
TMIDQIGRG 0 16 relais
2 TMIDQIETK 0 16 transistors log. pos
D Sortie: numériques TMIDQIET/G 0 16 transistors log. pos
A @ ETH TMIDQIEUK 0 16 transistors log. nég
o Vot B TMIDQIEU/G 0 16 transistors log. nég
e — TMIDQIZTK 0 32 transistors log. pos
laptateur EtherNet e C—,
i Informafions air Faqupament TMIDQ3ZUK 0 32 transistors log. nég
A T 5L (igne série
St (ig: ) TMIDOSR/G TMZDOSR/G 0 8 relais.
= Modbus TMIDQST/G O 8 transistors log. pos.
R TMIDOBU/G O 8 transistors log. nég.
Messages
?  TM3 Analog /O Modules.
> TM2 Digital /O Modules
> TM2 Analog /0 Modules
Description de I'équipement > TM3 Bxpert /O Modules

TM3DQSR (vis), TM3DQSRG (ressort]

) M221 Cartridges
Modules d'extension de sorties relais 2 A § voies, avec 2 lignes communes et bornier débrochable.

Description de I
TM3DQSR (vis), TM3DQSRG (ressort)
Modules d'extension de sorties relais
2. A8 voies, avec 2 lignes communes
et bornier débrachable.

Consommation sur le bus d/S

v 24v

25mA 40mA

1458
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3. Configurer toutes les entrées et sorties utilisées dans votre programme en leur affectant un
symbole et un commentaire :

EcodP truxure *Robot Pick and Place p— Non _ e ox
Machine Expert-Basic D 5 B~ &~ &% @ @ SR @- POW M 5('3;’}?'9%?
Propriétés Programmation Afficheur Mise en senvice
@ Messages Q Q v ollers
~ [ MyController (TM221CE4OR) Référence Alimentation Ports de com...
I Entrées numériques TM221CIGR  100.240VCA  15L
] Sorties numériques TM221CIET  24VEC s
IO Entrées analogiques TMR2ICIEU  24VCC s
25 Compteurs rapides (HSC) TMZ21C24R  100.240VCA TS
= BusdE/S TMZ2IC24T  24VCC st
~ @ ETH TMZ2IC24U  24VCC s
@ Modbus TCP TMZ2ICA0R  100.240VCA  TSL
TM2RICAOT  24VCC s
@ Adaptateur EtherNet/ip
TMRICAU  24VCC s
~ = SL1 (ligne série) TM221CET6R  100.240VCA  1SL+ TETH
= Modbus TMZ21CEIET 24 VCC ISLeTETH
TMZ2ICET6U 24 VCC 1SL+TETH
TMZ2ICE24R  100.240VCA  1SL+TETH
eri TMZ21CE24T  24VCC 1SL+1ETH
Utilisé  Adresse Symbole . Veleur de repli Commentaire TM22ICE24U 24 VCC TSL+TETH
B =00 ACTIONNEUR 0 ique wtilisate [ ) Convoyeur pidces TM221CE40R  100..240VCA  1SL+TETH
= ACTIONNEUR 1 ique utilisate || 0 Convoyeur caisses
[ ] ACTIONNEUR 2 0 Mouvement du manipulateur dans le sens langitudinal (allr) T
[ ] ACTIONNEUR 3 0 Mouvement du manipulateur dans le sens longitudinal (retour) N
TM2 Analog 1/ Modu
[ ] ACTIONNEUR 4 [ Mouvement du manipulateur dans le sens transversal (aller) ) olog O Meduies
[ ] ACTIONNEUR_S 0 Mouvement du manipulateur dans le sens transversal (retour) MMyt Oy ockdes
] ACTIONNEUR 6 0 Mouvement de descente du manipulateur dans le sens vertical > TM2 Analog /0 Modules
u ACTIONNEUR 7 0 Préhenseur magnétique > TM2 Expert 14O Modules
gnétia ®:
[ ] VOYANT_BOUTON START Q ‘Veyant du boutan poussair start > M221 Cartridges.
[ ] VOYANT_BOUTON _RESET 0 Voyant du bouton poussair reset
Description de I'équipement
u 0 TMR2ICTER (vis)
n 0 Contraleur compact 100-240 VCA &
] 0 9 entrées numériques, 7 sorties 3
relais (2 A), 2 entrées analogiques, 1
u 0 port de ligne série, avec borniers
u 0 amovibles
] 0 Alimentation délivrée au bus dE/S
v 2av

325mA 120mA

H QO Taper ici pour rechercher
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4. Créer dans la tache maitre la structure suivante :

EcodZ truxure Rabot Pick and Place
20} [ Y S -~ | UnPOU « Préliminaire » ou 1’on trouvera tout ce qui sera nécessaire
‘ de réaliser avant le traitement du programme (équation logique des
conditions initiales, calcul numérique de conversion, ...).

ST 1 112X 1 — 11 o |

- PRGM_TYPE_PIECE
> 2-PRGM_COORD_CAISSE
> 4-G_AVANCE PIECE
> 5-G_AVANCE_CAISSE
> 6-G_PRISEPIECE
7 - G_DEPOSE_PIECE

Un ou des POU « Grafcet » ou I’on trouvera le ou les grafcets
nécessaires a I’automatisme (Grafcet Auto, Grafcet de Conduite, ...),
Un ou des POU « Programme » ou 1’on trouvera un ou des
programmes nécessaires a I’automatisme (programme permettant
de gérer les sécurités, ...).

ions d

s par l'utilisateur

Blacs fanction définis par Iutilisateur

Un POU « Postérieur » ou 1’on trouvera 1’affectation des étapes aux
sorties de I’API.

2 gl = 22 16:54
H Q Taper ici pour rechercher ; > W 3 ) g B

5. Exemple de POU « Préliminaire » :

EcodZ truxure Robot Pick and Place Aucune erreur Non comnecté - e x
Machine Expert-Basic D & @ - &~ 4 b B - 2-&80- DO K M - o SC&‘;‘?lfjej‘
Proprités Configuration Programmation Afficheur Mise en service
Taches | JONE 2.5 B~ /2 trwms & - T OO0 0 &G E - =]

2. a v+ = I - BW s 1 - Préfiminaire Commerraire 1% ® ®

Conditions initiales Commentaire

4 LD~

Corps du réseau ¥

Détecteur prése... ~ Détecteur prése... ~Manipulateur en... ~Fin de course ha... ~ Présence pidce s... ‘Commentaire
CAPTEUR 2 CAPTEUR 3 CAPTEUR 4 CAPTEUR 6 CAPTEUR 8 CONDITIONS ...
96102 %i03 %I04 %06 %08 %MO

/k C

Rung0 - Conditions initiales
> 2- PRGM_TYPE PIECE

>3- PRGM_COORD_CAISSE

> 4- G_AVANCE PIECE

> 5- G_AVANCE CAISSE

> 6-G_PRISE PIECE

> 7-G_DEPOSE PIECE

> 8- G_PLACEMENT_PIECE

> 9-Postérieur

Equation logique des
conditions initiales

Affectation a la mémoire %MO0
(bit de mémoire)

Propriétés Bit de mémoire Vue tabulaire v MNbredobjets 512 Alloués :2, disponibles: 1024 &
Symbole Commentaire
'CONDITIONS_INITIALES
LECTURE_TYPE_PIECE
; g BW
H Q Taper ici pour rechercher =1 = Nm Tk B e B
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6. Exemple de POU « Grafcet » :

EcodZ truxure Rabot Pick and Place Aucune ereur Non cor - x

MachineExpert-Basic D & @ - &~ 4 B B - 2- &8 0- D Ox M sc'z;‘?'#%!‘
Taches  Outils 4 - G_AVANCE PIECE Commentaie Nombre d'étapes Grafcet utilisées : 18, Alloués : 51, disponibles:200 X: 4 Y:1  Zoom (2 ® &
5 av 4 — v |

Comportement —

A Tache maitre

> 1-Prelimingire
> 2- PRGM_TYPE PIECE | | Attente ordre
> 2-PRGM_COORD_CAISSE
B 1 -G AVANCE PIECE

Etape 10 - Attente ordre GC

Attention toutes les indications
présentes dans le grafcet sont des
commentaires.

Etape 1 - Avancer pigce
Etape 12 - Attente ordre de retour GC

Transitions Ordre de

- G_AVANCE CAISSE [ fonctionnement G
‘G_PRISE_PIECE

- G_DEPOSE_PIECE

- G_PLACEMENT_PIECE

@ o w

©

- Pastérieur

Tache périodique

[}
B R ' Il faut cliquer deux fois sur une
transition pour saisir sa réceptivité
B Picce déteciée en langage « Ladder »

[
Réceptivité saisie _’
' - O @ @ @ O
=

Réceptivité non saisie ’

Blocs fonction définis par 'utilisateur

Ordre de retour GC '

5 2 5 0311
H Q Taper ici pour rechercher = * % oo B

7. Exemple de transition : ’

EcodP truxure Robot Pick and Place Aucune erreur Non c - e x
MachineExpert-Basic D B B~ &~ § B - 2-80- DOW M [ 4 Sdb‘?'de,'f
Propriétés Configuration Afficheur Mise en service )
Taches || Outis 2205 B /2 irvrvew B - LT 000w e o B B
av+-= > - @Bl 7 0% @ ®

Comportement

Piéce détectée

Détecteur prése.

A Tiche maitre
> 1-Préiiminaire
PRGM _TYPE_PIECE
- PRGM_COORD_CAISSE
- G_AVANCE_PIECE
ENDT
Etape 10 - Attente ordre GC — - - — — — e e e

>
>

aow o

Etape 1 - Avancer pigce
Etape 12 - Attente ordre de retour GC

>

Transitions
Tr3 - Ordre de retour GC
- G_AVANCE_CAISSE
‘G_PRISE_PIECE
- G_DEPOSE_PIECE
- G_PLACEMENT_PIECE

- Postérieur

@~ o w

>
>
>
>
>

©

Tache périodique
Evénements

POU fibres

Fonctions définies par |'utilisateur

Blocs fanction définis par Iutilisateur

H Q Taper ici pour rechercher

Elément graphique Nom
H H Contactnormalement ouvert
Pour information . [y Contactnormalementfermé
Pl Contactde détection d'un front montant
| M Contact de détection d'un front descendant
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8. Exemple de POU « Postérieur » :

EcodP truxure *Robot Pick and Place Aucune erreur Non connecté - & x
MachineExpert-Basic D & @ - &~ 4 B B ea-2-&80- DO K M M Sdg'?\?-"de.'r
Propriétés Configuration: Prs ion

Taches | E 2,25 @ 2 b G T 000009 &8 - 2]

53 a v+ = >IL = nuA‘ 9- Postérieur Commeare 140%© ®
Comportement . -
A Tache maitre. % Actionneur 0 Commentaire
> 1-Prélimingire v [ B " Convoyeur pidces |
> 2-PRGM _TYPE PIECE ACTIONNEUR 0
> 2-PRGM_COORD_CAISSE =00 N
> 4-GAVANCE PIECE (
> 5-G_AVANCE CAISSE
> 6-G_PRISE PIECE 9 D~ i .
> 7-G_DEPCSE PIECE Convoyeur caisses
> 8- G_PLACEMENT PIECE ACTIONNEUR_1
%01 O
Rung0 - Actionneur 0 {
Rung - Actionneur 1

Tache périodique

Evénements
POU libres

Fonctions définies par ['utilisateur

Une action ne peut peut étre présente
qu’une seule et unique fois dans tout le
Postérieur SAUF si elle est mémorisée

(bobine (S) Set et bobine (R) Reset)

Blocs fonction définis par lutilisateur

L’étape 11 (%X11) active
I’actionneur 0

L’étape 21 (%X21) ou I’étape 42
(%X42) active I’actionneur 1

5 " e 1
H Q Taper ici pour rechercher i > A w0 dx 33
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