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Description du contexte

Mise en oeuvre de ControlBuild Création du TP
Testdu TP

Pourquoi ControlBuild ?

> Recherche d'un logiciel de conception
d'automatismes « non-constructeurs » qui :

~ Respecte la norme IEC 61131-3.

> Puisse étre utilisé avec tous les automates.

- Offre une architecture de developpement claire.
> Doit étre novateur.

> Prét du logiciel pendant 1 an afin de le tester.

- Accord passe entre TNI-Software et certains
départements GEII.
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Dans quelle formation tester ControlBuild 7

- En DUT : NON

> Début de déeveloppement : octobre 2005, un peu tard
pour une utilisation dans la formation DUT.

> Délicat de mettre en place une formation autour d'un
logiciel que I'on n'est pas certain de garder.

> En Licence Professionnelle : OUI

> Les TPs, sur ce theme, se déroulent fin décembre.
- Le profil des étudiants concernes.
> Création d'un TP de 9 heures.

- Mise en oeuvre d'un TP développé a l'origine sur L_;l;n,r

autre logiciel « d'automatisme »
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ControlBuild : utilisation en Licence Professionnelle

> Objectifs « conventionnels »

- Mise en oeuvre des langages de la norme CEI 61131 :
compléments sur le langage ST.

- Retour sur la programmation objet : différenciation
entre fonctions / blocs fonctionnels.

- Objectifs « nouveaux »

- Conception de l'application via un outil type « SADT ».

> Creation et utilisation d'une partie operative «virtuelle»
permettant de valider toutes les étapes de la
conception.
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Theme du TP : traitement de surface
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Theme du TP : traitement de surface

Cahier des charges

v Quatre bains de traitement

v Un poste de charg/déchargement

v Lots de pieces accrochés sur des
barres de transport

v Un robot manipulateur

- v Un systeme automatique
d'accrochage des pieces.

v Un charg/déchargement des
pieces effectué par un opérateur

v Chaque piece doit subir dans
I'ordre les 4 traitements.

v Les temps de traitements sont
identiques et tres supérieurs aux
temps de transferts.
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Mise en forme du TP (version antérieure)

GRAFCET Maitre

Gestion :

v Dcy / Afcy

v AU

v Mode manuel

v Arréts / reprises de
production
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v

Pile FIFO

~ GRAFCET de prod GRAFCET Robot
. £ L

Gestion des postes : IN i

v Si Tt fini et si Poste _ Gere les mouvements
suivant libre alors ? OuUT du robot en fonction
on autorise le ) —p d'un numéro de charg
transfert A fourni par la pile.

v Poste de charg /
déchargement
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Points abordés par les étudiants (version antérieure)

- Eléments fournis

> GRAFCET robot

> GRAFCET de production simplifié

- Simulation de la partie operative (ISAGRAF)
- Eléments réalisés par les étudiants

- Bloc fonctionnel FIFO + tests (langage ST)

- GRAFCET de production avec gestion du poste charg /
Déchargement (SFC + ...)

-~ GRAFCET maitre (SFC + ...)
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Mise en forme du TP sous ControlBuild
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Mise en forme du TP sous ControlBuild : Arbre
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Mise en forme du TP sous ControlBuild : Arbre
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TP sous ControlBuild : partie opérative
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description du contexte
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Partie opérative : Synoptique
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Points abordés par les étudiants sous ControlBuild

- Eléments fournis (1ére partie)
> Tout, sauf la pile Fifo (on fournit une version béta)
- Eléments réalisés par les étudiants (1é&re partie)
- Etude du logiciel : description MAC.
- Creation et test de la pile Fifo (ST)
- Eléments fournis (2&éme partie)
- Rien.
- Eléments réalisés par les étudiants (2&éme partie)

- Redéfinir le robot (partie commande et partie
opérative)
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Robot +

Synoptique Robot

<
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Description du contexte

Mise en oeuvre de ControlBuild Création du TP
Testdu TP

Utilisation de ControlBuild par les étudiants

- Séance de 9 heures déecoupée en 2*4,5 heures
> Travaillent en binbme
> Possedent comme bases :

» Leurs connaissances sur les langages.
> Un cours sur : le GEMMA, le SADT, Les langages.

> Un sujet de TP qui au départ se presente comme un
didacticiel :

- Comment ouvrir, utiliser et modifier une application
- Comment utiliser la description en MAC

- Comment creer des « generiques » et les modL%IS

associes (animation, synoptique ...) ..
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lere partie : création d'une pile FIFO

- Les etudiants sont désorientés par I'ergonomie du logiciel.
Une fois cette difficulté vaincue, ils découvrent son
fonctionnement.

- L'approche SADT des MAC est bien accueillie. Elle
concretise les concepts developpées en cours.

- Les étudiants, issus en majorité d'un BTS, MAI ou
électrotechnique, n'ont jamais suivis de cours
d'informatique. lls éprouvent beaucoup de difficultés pour
discerner le « générique » des objets (notion d'instance).

- En partant d’'une application complete, I'étudiant progresse
plus vite.

- La modification d'un bloc fonctionnel FIFO ne pose pas de
problemes avec cette approche.
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2eme partie : création d'un modele de simulation du robot

- L'étudiant doit concevoir le projet

- Le découpage en modules fonctionnels du robot pose des
problemes. L'étudiant comprend le principe, mais le
deécoupage du robot en fonctionnalités reste délicat
(autonomie des étudiants dans l'analyse).

- Une fois I'étudiant orienté (présentation collective des
fonctionnalites), la conception du robot par une modélisation
type « SADT » est rapide.

~ La creation des modeles et des synoptiques, apres
explication, a bien fonctionné.

> Nous avons volontairement insisté sur la partie « analyse
fonctionnelle descendante ». L'intégration des notions
physiques dans les modeles de simulation n'a pas ete

demandé (inertie des moteurs, frottements ...). 7 9
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Conclusion

-Les TPs se sont deroulés correctement. L'approche, type
« SADT » du logiciel, reste au départ déeroutante pour les
étudiants.

- Cela oblige l'étudiant a formaliser son analyse, pour un
résultat final beaucoup plus « réfléchi » que lors de l'utilisation
de logiciels « traditionnels ».

- || reste a la societé TNI-Software a corriger certains eléments
de conception : suivi de la norme 61131, gestion des
instances « multiples » ...
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Conclusion

- Les évolutions présentes et futures de ce logiciel :

> Amélioration de la lisibilité des MAC
> Programmation multi-automates (Schneider, Siemens ..)
- Gestion des réseaux

- Découpage de l'application pour le partage sur les cibles
(automates), avec mise en oeuvre de la communication
inter-automate.

- Se sont, a priori, des choix d'évolution judicieux.

> Bilan positif qui a pousseé I'lUT de Montlucon a l'integrer parmi
ses outils de formation.




