L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

TP 1 Découverte rapide de la programmation d’une maguwtiuelle.
Utilisation de MCD, TIA PORTAL et d’'un OPC Server.

Obijectif : A partir d'un modéle 3D d’une maquette virtuellerdconvoyeur, apporter les propriétés et signaux

externes nécessaires aux éléments de la maqueatteja celle-ci soit pilotée par I'automate
S7 1200.

Matériel et logiciel nécessaires :

- 1 PC équipé des logiciels suivants :
. TIA PORTAL Professionnel version 11
. Mechatronics Concept Designer (MCD ) sur basevdsion 8.51 minimum
. Simatic NET regroupant 'OPC Scout

Attention aux version de I'OS utilisé : 32 ou 64sbi
- 1 automate S71200 équipé d'un switch comprendhi4b*
- 1 pupitre tactile KTP 600

Support pédagogique Le convoyeur Un bac est entrainé sur un convoyeur a rouleatre ehaque extrémité.
Les capteurs de fin de course modifient son sendégdacement. Le parameétre de
vitesse du bac est modifiable sur le pupitre tactil

Y _Efarre de ressaurees | Standard | Utilitaire | Rendu réaliste | Assemblages | Knowledge Fusion | Modifierla courbe | Primitive | Mechatronics Concept Designer Ammar.ﬁ <
B2 fy ) B_ ? (D) B X 2 i)
E B A % @ & 0 8 H phg B Q

Hibliothé . Outils Intemet  Historique Matériaux Process Réles Scénesdu Editeur de

B plusicurs
B fenétres de dassembl... de de pigces de HD3D Explorer systéme  Studio systéme  séguence

Bac (position initiale)—\

Guide 1
Convoyeur

Surface de transport

Capte Droite

Guide 3 Gauche

Guide 2 Droite

¥ Capteur Gauche

Sommatire :
1.- La programmation dans le TIA 1.1- Déclaration des appareils
PORTAL : 1.2.-Le Programme automate

1.3.-Programmation de I'automate
1.4.-Programmation de I'lHM
2.- Utilisation de 'OPC Server : 2.1- Configuration du Systeme PC dans le TIA PORTAL
2.2.-Le logicielSIMATIC NET : Le configurateur
2.3.-Compilation et transfert du projet
2.4.-Le logiciel «<OPC Scout»
3.- Utilisation de MCD : 3.1- Récupérer le fichier Solidworks du convoyeur
3.2.-Donner des propriétés aux entités
3.3.-Connecter MCD a I'OPC Server:
3.4.-Utiliser les variables externes de 'OPC Server
Annexes : Annexe A: Premiére utilisation du TIA PORTAL
Annexe B :PC System
Annexe C :OPC Scout version 2.5
Annexe D :Utilisation des variables externes avec NX 8.01
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Vieljeux

L’'Usine Numérique
Utilisation des outils EMENS

1.- La programmation dans le TIA PORTAL :

1.1.-Déclaration des appareils

Déclaration des 3 appareils :

- API

CPU 1214C

- HMI KTP 600 Basic
- Systeme PC

OPC_1200_test

Adresse IP :
192.168.0.2
192.168.0.3

192.168.0.241 (Voir chapitre 2)

T4 Siemens -

Projet Edition Affichage  Inzertion Enligne  Outils

3F % B Enregistrer le prajet

Accessoires

- A EHEX R

FeQ

Appareils

Fenétre  Aide
Gl m oHER & Lisison en ligne |

&Y Interrompre it limison en ligne ﬁ? _“_! f_ﬂ AN

OPC_1200_test » Appareils & Réseaux

= 3 3
b g Acces en ligne
» [5 SIMATIC Card Reader

= | JOPC 1200 test
B Ajouter un s ppareil
2 Appareils & Résesux
» [ APt_1 [CPU 1214C DCIDEIDC]
» (71 HMI_1 [KTPE00 Basic PN]
» [0 PCSystem_1 [SIMATIC PC station]
» '__li Deonnées communes
» [5]] Parsmétres de la documentation

3 '_ﬂ Langues & Ressources

% Miseenrésesu| 13

API_T
CPU 1274C

|§ Vue topologigue "5%;; Vue du réseau ”ﬂf Vue des appareils | t
43 Uaisons [Linison 57 [~ | @sfioos [+ =
I
PC-System_1 GPC F'
Station PC SIMA.. Server
{PNAIE_1 | !
HMI_1
KTPE00 Basic FM D
[oal

Pour une premiére utilisation : voir annexe A.

1.2.-Le Programme automate

1.2.1.-Les variables nécessaires au programme :

Mnémonique | Type| Adresse automate Commentaire
ihm_sensPLus| Bodl %MO0.0 BP pupitre Gauche vers droite
ihm_sensMoins Boo %MO0.1 BP pupitre Droite vers gauche
ihm_raz Bool %M0.2 BP pupitre Reset vitesse tapis
ihm_hvl Bool %M1.0 Voyant pupitre Bac & Gauch@apteur 1 gauche
ihm_hv2 Bool %M1.1 Voyant pupitre Bac a Droit€@épteur 2 droi}
Vitesse Tapis Int %MW10 Vitesse tapis
Entree 1 Boo %I0.1 Entrée 1 automate pour visualisation sigriRCCscout
Entree_3 Boo %10.3 Entrée 3 automate pour RAZ Vitesse
MDC_fdcl Bool %M2.1 Variable pour OPC Server Capteur 1 gauche
MDC_fdc2 Bool %M2.2 Variable pour OPC Server Capteur 2 droit
ConsigneVit Int %MW20 Consigne Vitesse tapis enséePupitre
Vit_pupitre Int %MW30 Vitesse affichée sur pupitre
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L'Usine Numérique

Vieljeux Utilisation des outils @MENS

1.3.-Programmation de l'automate :

Réseau 1 1imite valeur absolue Consigne vitesse pupitr®@ 4

EEEER  Limite valeur absolue Consigne vitesse pupitre & 400
Commentaire

w20
Cnnlslgnle\flt MOVE
=
|Int I . EN ENO
400 400 —gil WANZO

s OUTI - “Censignevit”

Réseau 2 Changement de signe Vitesse

Changement de signe Vitesse

Commentaire

M2.2 s5UB
"MDC_fdc2" Int
| | EN ENO
0—IN1 LMWS0
%01 LAW20 QUT - "vit_pupitre”
“ihrn_sensMains” “ConsigneVit® — IN2
11
1T

Réseau 3 Vitesse Consigne pupitre en sens - (changemerlPaupitre ou capteur)

i W Vitesse Consigne pupitre en sens - {changement par BF pupitre ou capteur)
Correntaire

2.2
“MDC_fdc2” MOVE
| | EN ENO
W30 EMWI10
UMO.1 “Vit_pupitre” — IN  ::  OUTI - "Vitesse_Tapis”

“ihm_sensMoins”

Réseau 4 Vitesse Consigne pupitre en sens + (changeme@Paupitre ou capteur)

i P22 vitesse Consigne pupitre en sens - (changement par BF pupitre ou capteur}
Commentaire

2.1
“MDC_fdc1® MOVE
| | EN ENO
W20 w0
W00 “ConsigneVit® — IN 3 OUTI - “Vitesse_Tapis”

“ihm_sensPLus"

Réseau 5 RAZ Vitesse tapis par Entrée 3 automate ou BPtpupi

RAT Vitesse tapis par entree 3 automate ou BF pupitre

Commentaire

Wo 3
“Entree_3" MOVE
{ | EN ENO
0—IN LAWI0
%02 sk OUTI - “Vitesse_Tapis”
*ihm_ra?
1|
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L'Usine Numérique
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1.4.-Programmation de I'lHM :

Réalisation de la premiére vue et correspondanseatéables API et IHM :
Les boutons et voyants sont disponibles dans laingBibliothéque globale » du bandeau verticaiésit
complétement a droite.

SIEMENS

- TI& PORTAL - Mechatranics Concept Designer 8.01 -

LYE ﬁf J |hm_hV2

ihm_sensPLus

ihm_hv1l

ihm_sensMoin:

ihm_raz Consigne vitesse:| +000mm/s ConsigneVit

¥itesse en cours:;| +0DDmmy's

Vit_pupitre

Les variables nécessaires a I'lHMlles sont déja créées dans le programme de 'API.

Mnémonique | Type| Adresse automate Commentaire
ihm_sensPLus Boo| %MO0.0 BP pupitre Gauche vergalroi
ihm_sensMoins Boo %MO0.1 BP pupitre Droite vers dp@uc
ihm_raz Bool %MO0.2 BP pupitre Reset vitesse tapis
ihm_hv1l Bool %M1.0 Voyant pupitre Vert Bac a Gaeid@apteur 1 gauche
ihm_hv2 Bool %M1.1 Voyant pupitre Rouge Bac a BrdCapteur 2 droit
ConsigneVit Int %MW?20 Consigne Vitesse tapis engé@ePupitre
Vit_pupitre Int %MW30 Vitesse affichée sur pupitre

Créer une nouvelle variable IHM et cliquer dansctamp Variable APl pour sélectionner la
variable de 'automate desire.

o [ -
Fieecay s
R, R s o
< ? ﬁ Fv ‘E
i ‘ ]g Propriétés "'E.ano y" A Diagnostic | WE v |
| Attributs || Animations || Evénements |
T A HE
clic /' | ] ~ | Contrdles
@ Appuyer « RAZEBit = —
B Relacher P anable (Entréelsortie) | ihrn_sensMains [Elm _! 3 Q
Activer <hjouterfonction=
Deésactiver [E
Madification ~ [l ~FI_1 [CPU 12 14C DEIDCIDE] ‘ Nom Type dedo . |Adresse
b g Blocs de prograrme ﬁm. a ulhm_ra: Bonl B2 E
» [ Objets technolagigques ihrr_senshuins Boal E Fahd i1 El
- Q'\"ariablesz‘«.Pl -1 thrn_sensFLus Bl A o [} I
— 2 Table de vanahlss sta. ‘@ WD fidet Baol 2621 1€
B 3 [ﬁ Modules locaux <0 MDC_fdc2 Eool %22
j - r_|:| HMI_1 [KTP&0D Basic FIM] _Lﬂ] position_bac_courante | Int W32 i
i - L Vaniables HW i@] Position_bac_IHN Int hl34 k
i ~ 54 Table de variables sta. @ \it_pupitre Int EANIED) (=]
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2.- Utilisation de 'OPC Server :

2.1.-Configuration du Systeme PC dans le TIA PORTAL : Lacarte IE :

i 00 e atio

Appareils ‘5'? Vue tapalogique Hﬂ%ﬁ Wue du réseaun |1’ Vue des appareils | Options a2
400 D [dr e AT a— = dle
[2]~ | Catalogue E

* | ] 5300 Ethemest " 3 ||e ‘Eﬂrﬂvﬂ H
ﬁ.‘qouterun appareil o{" = =

o Appareils & Reseaux & [ Filtre 3

» 18 4P1_1[CPU 31452 PH/DP] £ = [l SIMATIC Controller Application ES

= [ Pe-Systam_1 [SIMATIC PC station] 1 2 4 “C RTX i

Y configuration des apparsils Station PC SIMATIC L EEI finACRTX F

% Enligne & Diagnostic rr L@ PC non specifis =
~ [ Servelr GPCL [GRCSerer] g 3 ’:[. Applications utilisateur %

[h‘ Configuration des apparzils 45 - {'_I:\.c-clu\e: de communization £

W En ligne & Diagnastic E ~ [ FROFINETIEthemet =

» [g8 Donndes communes © » Eu CF 1604 4

b [5]] Pararistres d= & docurm=ntation D » I CPi612 (52) =

L3 E.‘n Langues & Ressources - > [ﬂ CP 18513 (A2) S
» g Acces en ligne - » E_CF‘ 1616 1
» [ SIMATIC Card Reader » (@ cP1623 B
49 e seners) o

] B » :_‘I] FROFIELS :?

T e 1 » [ Wodules de communication Winac @

| Vue d'ensemble des ap

‘; Vue topologique ||ﬁﬂ'h Vue du réseau ||'f Vue des appareils |_

, L, PCSystem_1 =] B |&|Ed & + [100% =] =
Déclarer unPC System / PC Général | — L — ]
équipé d'une  Application o 5P =
utilisateur / OPC serveur. s O
1 L

Puis rajouter a ce PC une carti| sttionecsimaric
Industrial EthernetE General de
base (enlever les accents - bug c
TIA 1) a 'emplacement 2

Cliquer sur la cartelE et donner o
'adresse IP du PC inclus dans lej<l n | —— mli:l
réseau de [lautomate (Auto-|l Vue densemble desappareils |
adaptatlf) i Module Index .Type Nederéf.: | Version defi.  Commentaire

Serveur OPC_1 1 Serveur OPC OPCServer V7.00 [~
. N .. ~ IE General_1 3 IE Général E_CP V7o =]

Lier ce PC a I'API par la liaison PN } PROFINETinterfsce 2X1  PROFINETinterface 7
(Profinet, ici PN/IE_1) commune | _ I3 Propriétés  |"hyinfo | Diagnostic |
au réseau. [ General

b Génral Il #AC [o8 -00:-06 -01 -00 -0g] B
~ Interface PROFINET [X1]

Général Pratocole IP

Outils

M | ) tiiserie prerocsio P B

ST OPC » areils sse g i R
TEST_OPC » Appareils & Réseaux » Options élargies : sdresseP: | 152 168 0 241]

Configuration OFC il e
Mesg.sirés.: | 255 . 255 . 255 . 0
. - - = E Utiliser un routeur IF

API_1 PC-System_1 oPC
CPU 1214C Station PC SIMA... Server

PN/IE_1

HMI_1

KTPGO0 Basic PN
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Vieljeu( Utilisation des outils BMENS
test_opc2 » PCSystem_1 [SIMATIC PC station]
‘; Vue topologique H;ﬁ Vue du réseau ‘m‘f Vue des appareils L
La carteServer OPC P — A O — et
[~
Ajouter uneApplication utilisateur
detype OPC serveur !) a
'emplacement 1.
Station PC.
Cliquer sur la cart&erver OPC:
. Sélectionner laersion 8.00si - I
utilisation soudnNin7. .D hY;
. ouversion 7.00 ou 7.5i v
XP Pro SP3 dl S S
Y |E'Pmpriétés ‘l"_i.‘.lnfn ;_jﬂ_\ Diagnostic
J Général
Dans la configuration, sélectionne]” 5™ Usiser les varables OFC
I'onglet propriétés puis aller a :| r=eree==2 =
ST é Tout
. la liaisonS7 SRS | | O ot
oA - able d'affect . | Configures
. Utiliser les variables OPC Soiwe v de bl vl & Penkcution
. cocher «Tout ». e
(< w s

Cela permet de rendre visibles ou disponibles flgte variables avec le serveur OPC

Ajouter une liaison S7(S7_Liaison_J en cliquant et maintenant la souris appuyéeauaite Server OPC vers
I'API. Celle-ci se greffe sur la liaison Profinet.

TEST_OPC » Appareils & Réseaux

2 Vue
@, & [100%

Pour afficher la liaison S7 :
pE Mise en réseau nn Ligisons |Liaison s7 |V| !g

- Cliquez sur Liaisons

- Sélectionnez Liaison S7
- Reliez I'API avec la carte CP IE API_1 PC-System_1 orc [
_ C|iqueZ sur Ie Iien PN/IE 1 CPU 1214C Station PC SIMA... Server IE
- Mettre en valeur la liaiso&7 Liaison 1 —
.
57_Liaison_1

API_1 PC-System_1 OpC P
CPU 1214C Station PC SIMA_. Server IE
|
" Mise en valeur de la liaison : L =

O 57 _Liaison_1
|

57_Liaison_1

Il s’agira maintenant de vérifier que 'OPC Serest bien connecté dans I&tation Configurator ».
(voir plus loin)
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eur

2.2.-Le logiciel SIMATIC NET : Le configurat

Ouvrir le <’<Stat|on Configuration Editor » : [ comonents | igpostion | Corpration v
Déclarer 'OPC Server et la carte IE General aureg : .
e e Station:  [TSCRSAVIELJEUX Mode: RUN_P
emplacements (1 & 2) que ceux déclarés dans
TIA PORTAL index_ | Name [ Type [ Ring | Status | Run/Stop | Comn =
. oL o , 1 [d SevewrOPC_1  OFC Server E © B i
Editer lacarte IE afin d'indiquer la carte réseau du PC 2 i EGereml 1 IEGenerd B © ‘
qui communique avec le réseau de l'automate. (Si - E
PC est équipé de plusieurs cartes réseaux) 5 ‘ ‘
6
S g g GO : il
g
T 5 e i [ I
Components ] Diagnostics ] Configuration Info ] 10
1
Station:  TSCRSAVIELJEUX Mode: RUN_P 12 i
13
Index | Name Type | Ring | Status | Run/Stop | Conn i 14 !
1 [] oPCServer OPC Server B © ! 15 SIS |
2 | [EGeneml  |IEGeneml | 14 el [ ] o [
b Lonpxen) ﬁ INew diagnostic entry amived! |
I
Type: JIE General _~j Add... ] Edit ] ] Ririg ON | il
i
e, m Station Name... | Import Station .. | Disable Station
Marmne: IIE General Help

Parameter assig.: (Atheros ARST51 PCI-E Gigabit Ethernet Contraller [MDIS 5.20].ISD.1_vJ

el |__op_|

[ — /|
Station Name... 1 Import Station ... 1 Disable Station

InSection Inmstructions Examples Basics  History Extra

Vérifier que les icones correspondent bien valaptes | Status icons for components
la configuration. B a
The component is available and configured in the current configuration of the

PC station.
The component is operational!

B

The component is available in the current configuration of the PC station
and features a configuration derived from a default parameter set.

The default parameter set allows a component to be accessible via network
without configuration immediately after its installation. Make sure that the
default parameter record you use has parameters that match the other
network parameter settings.

®

The compoenent is not recognized in the current installation of the PC
station, but it was configured.

Check whether the component exists and has been entered in the hardware
settings of the operating system.

The component exists in the current configuration of the PC station, but it is
not configured.
Depending upon the intended application, the component must still be

m

2.3.-Compilation et transfert du projet :

A ce moment-la, il est nécessaire de transférer silardre le programme :
- de 'automate
- puis celui du PC System.
Le programme de I'lHM peut étre transféré a padin moment oula bonne configuration du réseau a été
transféré a 'API

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD Page 7 /20
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_
(unknown) - SEMENS G- OPC Scout V10 ’ o (e
ey : | 4 LY

2.4.-Le logiciel «OPC Scout» :
Utiliser OPC scout version 10 si Windows 7 64 dtapn OPC Scout version 2.5.

La liaison est de typ®PC.SimaticNET (bien respecter la casse et la syntaxe)

Dans OPC Scout, recherchez la liaison S7.
Avant d’aller plus loin, vérifier la bonne liaisalel’API a 'OPC ServerEntrée_):

. cliquer dans I'arborescence sur &
OPC.SimaticNET\S7\Local Server\ObjetS\I —-ﬂ DA server, connection status "connected”
en vérifiant que le serveur soit bien connecté. =

Visualer le petit icbne dans l'arborescence de la - '-é _ .
fenétreServer Explorer — DA server, connection status "disconnected

. Créer un nouvel item en cliquant sur « New Défini », - B [New defirition]
. déclarer I'entrée 10.1 (en la nommant Entree [l e

qui servira de témoin de bonne liaison. 57

[atatype Address Bit number Mumber of values

. Faites un Déplacer/Glisser de ce nouvel It | [x =10 [ [

dans la DA View (DATA Viewer) et activel 0 0 1

H H boal Range Range Range
le Monitoring sur ON. oo EEESS 7 EEESE

. Dans cette DA View, la « Quality » doit étre Goainon il est nécessaire de reprendre recharger le
programme automate puis le PC System (en généff@dasi). En activant I'entée 1 de l'automate, la
valeur passe de False a True.

File Edit Miew ServerExplorer Workbook Tools  Window  Help

y - = 5 .
. »rElm B 0o

2. Server Explorer —
|

=& Local COM server 4 fems | Propaies
E} 43 OPC SimaticNET 9
B[] \DP2:
B_|\DF
- 7 \FDL:
[ \PNIO
Bl ]\ST:
| B @LOCALSERVER
EIJ alizses
Lo B Essail
Bl { ] objects
5| DB

[ ¥

1] Type Accessrights Item name

_IWarkhook Xk SZDAview1 | ||
| i, A=l B
- _ - % | =% + + . N
] Montong OFF | [5€ Generate values ON [EE] Read) [/ Wiite|
= — n : = 2
Afll_] Project 'New project’ ] ,'

'_:_'_/‘ Server

L COM server Display name Type Access rights Time stamp {UTC) Yalue Quality Result Server New value
o] R 03/28/2012 04:57:37.257 PM  False good 5_0K opcda:flocalhost)

e
b XML server Rt 03262012 04:57:53. 258 PM  False good 5_0K opcda:flocalhost)

Hod-od

-+ UA server
E-L=F Views

i g DA view 1
e

-

= 1y il b

UTC: 3/28/2012 4:56:50 PM UTC offset: 02:00:00

A chaque modification dans le TIA Portal, il faudedancer I'OPC Scout.

Les variables échangées peuvent étre sauvegardéeshaque projet sous des noms différents ce\qid de
devoir refaire une étape qui peut se révéler lomgdastidieuse si le projet est important.

Dans OPC Scout, il est a noter que les variablesesoR/W, ce qui veut dire que les variables siégent dans
le sens automate/OPC et inversement..

Dans I'exemple du convoyeur, 3 variables seulersent a échangées et donc a déclarées :

Mnémoniqu/Alias (API) Datatype | Adress | Bit number | Number of values
Vitesse Tapis %MW10 Int 10 1

MDC_fdcl %M2.1 X 2 1 1
MDC_fdc2 %M2.2 X 2 2 1
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3.- Utilisation de MCD :
3.1.-Récupérer le fichier Solidworks du convoyeur :

Commande : FICHIER \ OUVRIR \ Fichier d’assembl&gidWorks (SLDASM)

Commandes patrticuliéres : Ctrl + F: Centrer vue
F8: Vue normale

3.2.-Donner des propriétés aux entitéBarre de resssources / Navigateur de physique

Assemblages | Knowledge Fusion | Madifier[a canrk ﬂ.mmar.ﬁ
L \ m 4 (-} f
0 b O H phg [ Q

s¥0ateur Navigateur Bibliothe.. Outils Intemet Historique Matériaux Process Rles Scénesdy Editeurde
de de pieces de HD3D  Explaorer systéme  Studio systéme  séquence

| Barre de ressofreas ‘ Standard | Utilitaire ‘ Rendu réaliste i UVE ‘ Mechatronics Concept Designer

Bac :RB_bac

CB_bac N
ouleaux

Guide 1 :CB_Rail_grand

Convoyeur ST_Convoyeurs_R

Cpteur Droite detecteur_droit "

&

Guide 3 GaucheCB_Rail_petit_droit

YC

CapteutGauch : detecteur_gauch

Ve

L . ; Navigateur de physigue X'
Les DrODrIeteS a deCIarer - Nom Type Composant propriétaire
.. .. lE'EjPhysiquedebase
- LesCorps Rigide (Rigid body : RB): 7% RB_bac p——
Eﬁ CB_surface Corps de collizion
Propriétés de masse (gravité suivant Z) et posit A B ST_Convoyeurs_Rouleaux  Surface de transport
du centre de graVité. Eﬁ CB_Rail_petit_gauche Corps de collizion
Eﬁ CB_Rail_petit_droit Corps de collizion
- LesCorps de Collision (Collision body : CB): M@ ca_Rai_grand Corps de colision

A ﬁ CB_entree_grand_gauche Corps de collizion

Pour indiquer les objets s'opposant au passi B cB_entree_petigauche | Corps de colision

y . a .. Eﬁ CB_sortie_milieu_1 Corps de collizion
d’autres objets, eux-mémes corps de collisio 13 8. sorte miey 2 Corps de colison
A% CB_bac Corps de collizion
- LesSurfaces de Transport (ST). £ Artculations et confraintes
D Matériaux | |
Surface permettant un entrainement de la pit| =i coupeurs
posée dessus a une vitesse déclarée. &£ Capteurs et actionneurs
E@ detecteur_droit Capteur de collizion
- LesCapteurs de collision (Collision Sensor : CS) A% etecteur_gauche Capteigreloocon

D Comportements runtime

Au passage davant ce capteur, une informat |~ L Sanausxemes

d , E-f- EC_capteur_gauche Connexion externe
Sera aonnee. E-f-EC_Capteur_dru'rt Connexion externe
R . E-f- EC_Tapiz Connexion externe
- LesSinaux externes (External Connection : EC) . 5
Signaux récupérés dans I'OPC server et assig petis v
aux entités de MCD. Dépendances v

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD Page 9/ 20
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;;V Barre de ressources | Standard | Utilitaire | Knowledge Fusion | Primitive I;!e_r:‘ﬁ_a‘t‘.rgnfzr;.‘ﬂﬁn_pgt"‘l_]@_’ ni_ar Animation |.E|[
- = 4
o (165 ¥ iy s i o

| Articulation © Contrainte | Engrenage | Capieurde | Contrblede | Opération
charniére de rupture: collision Vitesse

Corps rigide
Corps de collision

S &

Surface de transport

Le menuMechatronics Concept Designepermet d’appliquer des propriétés aux enti

Source de Fobjet

Cuve d'objet

Matériau de colligion

b4~ [corps riaide |0 [ [x B

- Indiguer leCorps Rigide (Rigid body : RB):

Objet Corps rigide A
Il s’agit du solide au corps en mouvement. « Sékectionner fobjet (1) @
Sélectionner I'objet. Attendre les petits points si fazse ket A
on veut sélectionner par QuickPick. PRGiEs W tose (D par s )
Masse A
Pour deselecﬂonn\er appuyer  sur Shift puis P e ml
cliguer sur la piéce a désélectionner. o
+ Spécifier le CSY'S de lobjet @I?Idg
Modifier la position du centre de gravité puis la b 2 e W
masse.
Inertie A
Donner un nom. Attention : pour étre rigoureux, box 6817962 . Tkgmm )
commencer le nom par RB (Rigid Body). Iy 4953045, kgt
2z
Ici il s’agit du bac que I'on appellera RB_bac o
. A e ez
Si blocage dans la sélection : passer de « défini -
par I'utilisateur » a « automatique » puis reveair
« défini par I'utilisateur » Vitesse de translation initiale v
Vitesse de rotation initiale | .V_
Hom A
lRB_bac ]

o [ annuer |

 EE—

- Indiguer lescorps de collision: (Exemple du bac)

Principe : Donne une enveloppe rigide a la piece.

Probleme :Trop de corps de collision nécessitent de la
mémoire

Objet Corps de collision A

+ Sélectionner fobjet (10)

Sélectionner l'objet Attendre les petits points pour

fonne £ sélectionner le type d’objet a sélectionner : sigfa la
Forme de collision [Cunvexe E! piéce entiére,---)-

Sote Matériau : définit le frottement (dynamique uniquement et
Matériau de collision e . | la restitution ...d’énergie —Rebond-)
T Capsule La catégorie permet de classer les objets qui ne se

collisionneront qu’entre eux
Mouveau matériau de collizion b L.
R Exemple : dans le convoyeur, au minimum sont

Cainntie i indispensables 2 corps de collision : Le bac gtldgue

de transport (et éventuellement les guides lat@raux
Categarie | o . Le bac:Sélectionner apres les 3 points, I'ensemble du ba
puis vérifier que I'enveloppe de sélection soit@da a

la piéce. Si non adaptée, regarder le champ foree d
“E hac | collision dans le masque de saisie et sélectiofemer
— forme adéquate (boite,,...) Ici, le convexe est leuri
adapté pour le bac. Ou sélectionner les faces du ba
(ici 10) et sélectionner Convexe.
-— . La plague : On ne sélectionne que la face supérieure.

(voir chapitre Surface de Transport)

Nom M

r—E}K—][ Annuler 1

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD Page 10/ 20
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Vieljeux

- Indiguer lasurface de transport:
Le convoyeur a rouleaux a été modélisé par unauplagchée lors de I'animation

Sélectionner I'objet Attendre les petits points pour sélectionneypetd’objet a sélectionner : la surface.
Vitesse : spécifier la direction possible de la vitesseuetdonner une valeur (modifiable ultérieurement

par 'OPC Server)

Surface de transport

Face de convoyeur

" Sélectionner la face (1)

Vitesse

& Spécifier le vecteur

Paralisle

Perpendiculaire

Matériau de collision

| Matériau par défaut E‘VJ

Matériau
Neuveau matériau de coligion

HNom

1ST_CDnv0yeurs_R0 uleaux

2
I

ok l[ Annuler ]
- Test de bon fonctionnement Menwnimation etPlay.
Ak L i) jw ]
Probléme possible : Gorees et e roatons| Tossemblage e - s
Le bac tombe alors qu'il devrait omposantaddtnlipes <
Lereposb?r sur la pl?que. . SE « Sélectionner les composants (126]
probléme peut venir d'une R .
mauvaise  orientation du [ -
~ S e . Cinématigue lé: Dynamigue Fv}
repére a la création de xc ¢ e —
s . Spé forientati
I'assemblage sous Solidworks. S R &
Vérifier comment il tombe en Shan g
f . tt | Cu_pier v
aisant tourner le convoyeur. T v
e Annuler

Résolution du probléme :

Sous MCD, dans le bandeau supérieur, aller dans
AssemblagepuisDéplacer le composant

Sélectionner I'assemblage compBANS le repére.

- 4 Séleclionner dans laliste

. Cacher

& Remplacer le composant
4 Rendre unique
2% Contraintes dassemblage.
/4 Suppression
Remplacer lensemble de référence »
[ Ouwrir par proximité...
Y Afficher allégé
& Afficher exact

7, Afficher seulement
< Couer

By Copier
Cliquer sur I'icbne verte d8pécifier I'orientation. ;{ﬁ:ﬁfm
o Editer lafiichage
@ Propriétés
- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD Page 11 /20




L’'Usine Numérique
Utilisation des outils EMENS

l.YCEESf(

Vieljeux

Le symbole de modification d’orientation du repapparait.

Rotation autour de 'axe XC

}'?iDéplacel le composant |j|6‘? > W

A

A

v
v

Composants a déplacer

+ Sélectionner les composants (126)

Transformer

Cinématique

* Spécifier [orientation

DDépIaceHes poignées uniguement

Copier
Paramétres

Tester le bon fonctionnement a nouveau.

‘T|_L. pteur de collision

- Indiquer lescapteurs de collision: IObJetCﬂmeuer”ision A
L , . o = | o Sélectionner fobiet (1) { %
Sélectionner le détecteur entier dessiné. side | BOSS -EXTRUA Bans DETECTEUR IW i '$'
L i — | Forme A
Forme de collision: Ligne
Forme de collizion | Ligne Eva
Sélectionner lalongueur: 800 (ce qui Proprigtés de forme [oetmni par rutisfw)

équivaut a la largeur du convoyeur) ' Spécifier ke point

Déplacer le faisceau sur la face avant
détecteur sinon le capteur se détecte

«” Specifier CSYS

Longueur |m @
méme.

Catégorie A

-Catégorie | a

Nom A

{detecteur_droit

)

%—-H Annuler ]

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD
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3.3.-Connecter MCD a I'OPC Server (a partir de la versi®.01 de NX seulement) :
W [Parametres client OPC ’j’aﬁ

Se connecter a 'OPC Server :

- Fichier / Préférence/ Paramétres client OPC
Il faut avoir ouvert une piéce pour faire afficloer menu.
Type de serverlocal car le serveur OPC est sur le PC

ou se trouve lancé MCD.

Taper_a la main I''DProg du serveuDPC.SimaticNET
(attention a la syntaxe majuscule-minuscule)
Ce serveur se trouve daB®C Scout (OPC Navigator)

(déja étudié)

Informations du serveur A

(T

Type de serveur

Liste serveur

< | 1 | »

IDProg du serveur OPC.SimaticNET

tscrsavielijsux

Timing A
Temps de mise & jour [D. 1 SEC @
Balises A
; ; ) Fichier OPC A
Récupérer les infos de 'OPC Server : ! ”,:]
b
Les variables apparaissent (ne pas étre surpria plarée un
peu Iongue). | Défini par I'utilisateur v
En les cochant les variables sont sélectionnéieslases Nom Type
dans une bibliothéque dans laquelle il suffira elger les
variables.
= < ‘T Parameétres client OPC S’EE >
Informations du serveur v
Tin.lfng v }c_
Balises A
Fichier OPC A
- Ok Appliguer Annuler
' B | [ Appliquer | [ |
Deflli par ljuﬁiisate_zu_r v
Nom Type
[=)-10PC Server -
. SERVER:
@ \DP2
0P,
@ \FOL
=) \PNID:
[ PrIO {5 STEMJ&version() Chaine
257 o
[ s7iSYSTEMJaversion() Chaine .
- O stisvstemssapnerson Chaine Transport du projet MCD :
o> " A noter que le fichier enregistré garde les
£ 57457_Limson_Asstotepathl) Chaine _||| paramétres OPC Serveur. Par contre il est
:--D ST:[ST_Liaison_2}&statepathval() A H - 3
Wi nécessaire  de  redefinir  I'appel ~ de
57157 _Linson_2aadentiy() OPC.Simatic.NET. Il faut alors veiller a ce
SPAST. Lowon Astbeeed) que I'OPC Scout , c'est-a-dire la partie
ST:[S7_Liaison_2j&blockwrite() N
S757_Linison_2}8blockdelete() TIA PORTAL-OPC Scout Corresponde a ce
57:[577Liai50n72!&b\0ck\inkin(‘, Cnaine QUI eSt attendu par MCD SInOﬂ |I peut
27[87_Liaison_2}&blockcompress() Chaine )
ST:[57_Liaison_2}&password() Chaine manquer deS Varlab|eS.
bjects
B
[ s7:[S7_Limison_2}Capteurt Booléen
‘ [ =7[S7_Lisison_2)Capteur2 Booléen
[] s7:S7_Liaison_2}toto Booléen
[ s7:[57_Liaison_2jvitesse_tapis Entier
[ s7:[s7_Liaison_2Jentre_2 Booleen
[] s7:[s7_Liaison_2}entree1 Booleen
- S7:[S7_Liaison_Zlentreed Booléen x|
X
oK H Appliguer H Annuler ]

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD
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3.4.-Utiliser les variables externes de 'OPC Server §\61.3) :

- Adapter lesSignaux:

pt Designer - [convoyeur isas_step.prt (Modifie) T

@ Adaptateur de signal

| parametres A

¥

2| | * Stiectionner fobjet de physigue (0) @

p Loz

P

5 %

1[4 afias Objet | Typede.. | Paramétre | Valear X
. [Bouton « Ajouter $ _

74 signaux A
(4] Nom Ty/pe de donmée | Entrée / Sortie | Valeur inicale | (5]

NS soo |

: A A :

B 5
Formules A

|| [Atrecrera Farmule Comment.. X

|
-Bool _ L |-Sortie
-Int -Entrée |-
-Double |

vV

E e (et ] ]

Lier le Signaletle paramétre de I'objet.

Krowledige Fusion |

2 WW

Corps ~ Articulation ” Contrainte * Engremage "~ Capteurde | Contrélede | Adaptateur " |Opération " Exportervers
i rivice  charniere  derupture collision vitesse de signal CAOE

ol étres Runtime

42 Adaptateur de signal

[ ] aias Objer Typedo. | Paramétre | Valeur |6 =% Correspondance de signal OPC
I I

Définir le type de signak échanger avec 'OPC Server.
Par exemple :
Signal_1: Vitesse Tapis
Type de donnée : Int
Entrée/Sortie : Entrée
(le signal vient de I'automate, donc c’est une &mipour MCD).

Définir le paramétre de I'objet qui sera échangé.

Concapt Dasigner

Adaptateur de signal 15 | Knowleage Fusion | Primiti Machatronics

6 Paramétres A /v KU njj“ ﬁ‘;

_$, wrdle de | Adaptateur | Opération | Exportervers |
fesse de signal CAOE

 Sélectionner labiet de physiqaz (1)

Nom de paramétre

i , 2.-Sélectionner le
uter un paraméire R ...

A allas T R T R T paramétre a lier
[3.- Bouton « Ajouter $ I '

! Bl —
= N 1.-Sélectionner la
[AThom — Tmesedomie v sore | vatew moae  weswer 3] [%] surface de transpgrt

Signal_1 int Entrée a ~—

p || X

41 | [ ®

Formules A

Affecter a Formule Comment... X

Nom A

| [signalndapter(1) ]

Vv

[ ok | [ appliauer | [ Annuier |
.4

6\ Adaptateur de signal ‘7 x

Paramétres A

* Sélectionner lohjet de physique (0)

Al Alias Objet Type do.. | Paramétre Valeur Unite

Al Nam Type de donnée | Entrée/Sortie | Valeurinitiale | Mesurer U
54 7 [}

|Affectation du paramétre au sign

“I

Formules A
Affectera Formule Comment... X
‘ Parameter_3 Signal_1
Nom A

i [signalndapter (1) |

Vv

——ok—| [ apphquer | [ annuer |

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD Page 14/ 20
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7 ﬁ_lﬂ_aﬁa(eur de signi_\ln

Il est possible, pour les autres 0Objets v ametres x
phAyS|ques, soit de continuer dgns I G S
méme adaptateur de signal soit dan -
un autre.

A | Alias Objer Typedo.. Paramétre Valeur Linizé Type dedo... | LecturefEc.. || %

EXemDIe CI-COﬂtre . Paramerer_] CS_MCD_f.. Caprteurd... triggered false boo! R

A ) L, L, Paramater 2 CS_MCD_f.. Capteurd... triggered false boal R
Les détecteurs sont déclarés dans u
autre adaptateur de signal. Signaux A
A | Nom Type de do... | Entrée/So..  Valeur initi.. | Mesurer Unité 5
M Detecteur_i kool Sortie false '%
W Detecteur_2 bool Sortie false -
| Formules A
3 Affecter 4 Formule Comment... x
Detecteur_1 Parameter_T
Detecteur_2 Parameter_2
Nom A
|51gnaledapter g |
NN,
Ok Annuler

Nota bene :
Trigger : au déclenchement.
Active: Le capteur est rendu actif ou non actif, c’eatiée qu'il capte ou non I'information qu’il est seé

détecter. Permet de créer un front montant de ¢@fiasuivante : Le capteur détecte une information
et se désactive aussitot.

- Fairecorrespondre les balises OPC et les signaux MIC:

EF | Animation |

Concept Desig

ndard | Utilitaire | Knowledge Fusion | Primitive | Mechatrenics

Le signal émanant de I'OPC Server sd 3 : i % - 5 =
z - Zo 13 === 1=
appelee Ballse OPC par eVIter tOUte H Surface de T Articulation T Contrainte T Engrenage T Gapteurds T Contréle T Correspo. | Expression | Expdr:ér X
| transport charniére de rupture collision devitesse de signal Runtime vers CAOE

& Paramétres Runtime
arf Adaptateur de signal

confusion avec Isignal MCDcréé.

Dans ce nouveau masque, apparaissent les balisesdofpérées au chapitre 3.3.
Il s’agit maintenant d’affecter aux balises quiosgren écriture les signaux qui lui ont été réservé

Correspondance source-cible A|
Affecter & une balise OPC
Affecter | Objer Nom de signal A Balise OPC Lecture/Ecriture | Type de donnée |
o] SignalAdapter_2 Detecteur_T — S7AS7_Liaison_TMDC_fdcl R/W baol
N —= §7:(57_Ligison_ RIW int

6‘ Correspnnd_ance d-e_;iaﬂ OPC

Correspondance source-cible

I Affecter g une balise OPC

Affecter | Objer Nom de signal A Balise OFC Lectu... | Type de do...
(] SignalAdapter_2  Detecteur ] —= S7{57_Ligison_T]MDC_fdcl RAW boal ﬁ!
) SignalAdapter_2 Detecteur 2 — S7[57_Ligison_1JMDC_fdc2 RW bool ;I
Affecter a un signal MCD
Affecter | Balise OFC Lecture/Ecriture | A Qbjer Nom de signal Type de donnée
1 S7:(57_Ligison_1Nitesse  MWTO  R/W - SignalAdaprer 1 Signal T int
O — SignaglAdapter(l) Signal_1 int
Connexions A
Ohjet Mom de signal | Direction | Signal-OFC Morn X
SignalAdapter_2 Detecteur_1 — 57.(57_Liaison_1JMDC_fdc] SignalAdapter_2_Signal_1_S7.{87_Liaison_]MDC_fdc] =
SignalAdapter_2 Derecteur 2 — STI57_Ligison_1JMDC_fdc2 SignalAdapter_2_Signal_2_S7.{57_Ligisen_1JMDC_fdc2 -
Signalddapter_] Signal_T -— ST (57 _Ligison_1Nitesse_ MWTO  Signgiddapter_T_Signal_T_S7.{S7_Ligison_] Nitesse_ MWT O

AP

)

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD
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Annexes :

Annexe A : Premiere utilisation du TIA PORTAL :

T4y Siemens - ISAS 1

A'l.' Automate. Frojet  Edition  Affichage  Insertion igne | Outils  Accessoires  Fenétre  Aide

3 [% B Enregistrer le projet S5 ¥ CtrlsAlte O

N . 3 ligison &n ligne Ctrl+Alte
Premiére connexion : B —
Sirnulation »

Objectif : Donner une adresse IP [ Appareits | |

'automate non encore adressé.

Dermarrer Funtime

j O 0 Arreter Funtime

Cliquer sur «<Abonnés accessibles v [ 15451 el
Le mode esPN/IE (Proﬁnet). B Ajouter un appareil arcl
Vérifier que l'interface PG/PC correspon g&n-*-|:|:al-eils & Reszaux
bien a la carte réseau du PC utilisée. > AR [EPU 12126 DEDEDC]
w [ API_2 [CPU 1274C DL/DC/DC]
L’automate apparaTt sans adresse IP 1 I Configuration des appareily Maintenance des pupitres opérateur IHW 3

Y% Enligne & Diagnostic

avec son adresse MAC. ~ [5 Blocs de programme P Abonnés accessibles..  Cirl+AltD |

E - L -
B Ajouter nouveau blac [E Dérnarrer la CFU Ctrl+AlesT
2 Main [0B1] B Arriterla CPU Ctrl+Alt+ G

Ahonnges accessibles o
Ctrl+D

I [ Général |

Made [ ®_pre [+
Ll
il

Interface PGIFC | R realtek RTLE168/8111 PCL. |

Abonngs accessibles dans le sousréseau cibile

Appareil .Type d'appareil Type Adresse | Adresse MAC
shonne 537-1200 150 =5 00-1 C-08-06-F5-C0

m s T4 Siemens - ISAS 1

Frojet  Edition  Affichage  Insertion  Enligne  Outils  Accessaires

j BE Enregistrer e projet a }{ S :3 X D d: I

| clign DEL |
. . Appareils
e =3
HOQ 2
: : = [ - .

Infarmation d'état en ligne ; » SoUrces externes
I tppareil accessible trouve Abonns [00-1C-06-08-F5-C0] - La Variablzs AFI
Exploration acheves. g Afficher toutes les vanables

e
B Insérer une nouvelle table de variables
52 Tablz de variables standard [207]
¥ ] Groupe_1
= (g Types de données &FI

b .
B Ajouter nouveau type de données

pe_de_données_utilisateur_1

ttilisateur_2

Type_de_donnzes

pe_de_donnges

ttilisateur_3
pe_de_donngss_utilisateur_4

Autre solution ‘Passer par laccés en I_igng en sélectionnat » [ Tables de visualisation
Carte reseau du PC rel|ee a |,aut0mate ﬂ'ilnfolmat\on: surle pragramme

E] Listes de textes
» [l Madules lacaus
] ﬁDonnées communes \

» I—iﬂ] Fararnétres de la docurnentation

] r\_@ Langues & Ressources
= [ Accés enligne

» [ USE [57USE] _i

L3 "j] FLESIM WS [MPI]
= [ Realtek RTLE168/2111 PCHE Gigabit Ethermet HIC
Eﬁ? Wettre ajour les abonnes accessibles
- n_u Ahanné [00-1C-06-06-F5-C0]
% Enligne & Diagnastic
» tu TeleService [Détection automatique de protocale] ]
» [ SIMATIC Card Reader |

-
J:.j
[
=
S
o
>
0l
:
:
=
k.
=
:
ki
ExgdE

N
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Configurer I'adresse de I'automate sur le réseas (f& routeur) :

A-2.- PUPITRE :

Vérifier alors

Frojet  Edition  Affichage  Insertion  Enligne Outils  Accessoires  Fendme  Aide
P (% B Enregistrerle projet 5, Y e G =
Appareils
=00 = Diagnostic Affecter adresse P
Genéral
e b Fonctions
¥ L@ Sources extemes
~ [ Variables 4FI Jrasza | 00 - 1C -06 06 -f5 -C0

g Afficher toutes les variab

B Inzérerune nouvells table de vanables fdrpasaln z l b k]

5 Tablz de vanablzs standard [207] Vlasque sousyesean; 0 .0 .0 .0

[ ] Uniliser un routeur
Adresse routeur 0 4] 0 fi
ype_de_donness_utilisatzur_) —
e_donnees_utlizateur 2 | B ‘
pe_de_données_umlisateur_3
> emens - ISAS 1
i Type_de_donnees_utilisateur_4
S P = Projet  Edition Affichage Inzation Enligne  Outils  Accessoirs  Fendtrz  Aide

sl Tables de visualisation e - b o _ . o
i X H Entegistrerleprojet gh | ¥ 2= (& X ()E (4 ) BN Bl B R Laison enligne o interrompre la lisison en ligne | #o (8 M8 3¢ |

que |

Appareils

& Vue topolegique |

oo

REBIER
B Aouter un appareil
& sppareils & Reszaux
» [ API_1 [cPU 12725 DO/DCDC]
 [j API_1_&LIM [€PU 1214C DE/DEDE]
¥ Configuration des apparails

@/ En ligne & Diagnostic

b [ Sources extemes

roupe_1

Types de donns

ttilis ateui

Infarmations sur le pragrarmme

Listes de textzs
» [ Modules lncaux

Parametres de la documentation
» [@ Langues & pessources
~ [ Acces enligne

B Hjouter nauveau tps de donnses

[ —

| v
O~
7
Chassis $7-1200
LU
o
<[
|2l Propriétés
o
Général
1 D Genéral il - — -
O Adresses Ethernat {E 205 IR
O ||» Eend Interface connectée &
D Synchronization de 'heure
Sousreseau: | PHIE_T B2

~ Vue détaillée

connexion entre I''HM et
I’API a été bien réalisée.

Protocole IP

PROFINET

== 1P dar

Adresse P [ 192 . 168.0 . 2
Wasg, shres

[ Utiliser un routeur IP

255 , 255 . 255

[ Deriver e nom o apparzil FROFINET d'uns autrs

Hern d'appareil FROFINET | api_1 _alim |

Hom convert

Numera d'apparsil

| apixb1xbalimcis2 |

I

Frojet  Editon  Affichage  Inserion  Enligne  Outils  Accessares  Fendtre  Aide Thtally Inteqrtad Abtamation
3F [ % [ enregistrer le projet X X D E: I B ¥ & Uaisonenligne ¥ interrompre I lisison en ligne | fo [R B 2 o 1] PORTAL
Navigateur du projet
Appareils
. Sk
oo T |4 Lisisons ddes autornates 57 dans Appareils &réseaux @
i
Connexions a
¥ 7 Unilsation TIA PORTAL Pilote de cormunication | Station Partenaire Nogud En ligne Cormnmentaire [ |
B Ajcuterun apparsil _IHL SIMATIC 571200 Statian & AFLT CFU 1214C [
i Appareils & Réseat ~ajoits,
» [ 4F1_1 [CPU 1214€ DGO GOC)
~ [ HIWIL1 [KTPS00 Basic PH]
II¥ configuration des apparzils I
% Enligne & Diagnestic =i
Y Parametres Runtime [<] Il — >
~IF 5
o 't'b ( J Paramétres H Pointeur de zone
B Ajouterune vue
] vue racine
Caatian KTP600 Basic PN Station
anables IHK InfsTate
g AMficher toutes les v @
1 Alarres HW ARl

& Recettes
Bl Flanificateu

L Listes

e textes

e util

§ Gestior
» (g Donnees cornmun

taches
e graphiques
izateurs

=5

Pupitre opérateur

Adresse

Paint d'acces

192168 0 2|
S7OMNLINE |

Ernplacern. extension :

Adresse :

Chéassis

- Programmation d’'une maquette virtuelle avec MCD
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Annexe B : PC System :

PC System : Réglage de la carte IE

i i 5 Accessoires & i =
Frojst  Edition  Affichage  Insertion  En \llgnf Ol cessoires  Fendtre  Aide Tovally intedratsdiAutamation
5 (Y | Envegistrer e projet 5 = X o |G MEE R eisoneniigne ¥ interampre la liaison enligre | fo [ 8 b PORTAL
t 00 Bme P B A PC statio
Appareils |E Vue topologique ”gﬁh Vue du réseau ||f Vue des appareils | Options el
ra ; =lo
%00 P m— A O Ca—. =
. -
TCatalugue B
v 75300 Ethemnet | ~ Pl
5 . = P [
I Ajouter un appareil &K £
& o) Filere
oy Appareils & Réseaux o = 3
» (18 API_1 [CFU 31402 FHIDP) e ~ Ll SIMATIC Contraller Application =
o 5
w [ PC-Systern_1 [SIMATIC PC station] 1 2 @
Y confiquration des appareils Station PC SIMATIC o
% Enligne & Diagnostic I' Mo T
~ [l Seiveir ape 1 [BPC SENaT] % 3 ;i. Applications utlhsate\..n ) S
Y configuration des appareils = - Lﬂr\dadu\e: de communication g
@ ~ i = =
9 Enlign= & Diagrastic = < FRGHINCH FHRgiet z
s @ B i
bomnees communes 3 > e 1504 :
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I 4 Vue dup 22 Vue d'ensem... H‘z PC-System_1

Pour cela , le PC étant relié au réseau e e s
automate, faire « abonnés Apparei [1ypediappareil |1ype il ol e
aCCESSIbles ». AP CPU 1214CDC/D..  PNIE 19216802 PMIIE_1
Faire une liaison en ligne sur I'automat
et cliquer sur connecter.
TIA PORTAL propose alors

e

Mode: |9

d'attribuer une adresse valable. Interface PGIPC : i_ﬁmhe-rcs»'-.nmsw FCI-E Gig
Cliquer dans le navigateur de projet
et noter cette adresse.

Attribuer 'adresse 1P (0130:000011)

T4 Siemens - test_opc2 Attribuer I'adresse IP

Frojet  Edition  Afichage Insertion Enligne  Outls Pour exécuter |a fonction, le PGIPC & besoin d'une adresse IP
j 3 H Enregistrer le projet Sk x _—-_ %8 K) 3 supplémentaire dans le méme sous-réseau que I'APL.
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Souhaitezvous attribuer les adresses IP requises maintenant ?
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nf Configuration des appareils [\ ml
% Enligne & Diagnostic —_—
- r:u Serveur OPC_1 [OPC Server] Information d'état en ligne
HT Configuration des appareils = Connecté & I'adresse 192.168.0.2.
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EE0PC Scout - New PrD]‘ectl

Annexe C : OPC Scout version 2.5 : rie_tien Senver
|_| 1] I__I
Servers and groups Items incl. status it
Icone ‘Connect em
° %; LU[caI Server(s] 1 :

-4 OPC.SimaticMET
...\53 [New group]
& OPC Simaticet AF
& OPCSimaticNET.DP
-&F OPC.SimaticMET.PD
L OPC.SimaticNetdlarms
-8 OPC SimaticMetblarmsSMMP

Faire ajouter umouveau groupepuis un nouveau ltem.
/

IPC Scout - New Projectl
File “iew Server Group 7

=| 8l 5| I__II_M

g% OPC.Simotiondlams
Servers and groups Iterns incl. status infarmation E.:a Remate Server(s]
E g Servers) [ Mem Names | Value | Forr “ My #dd Remate Servers[s]
= d Local Server(s) 1
$ DPC.SimaticE,
Jienlice [T opC-N:
"y [Hew group] Mhades
£ OPC.SimaticNetAE — @
OPC SimsticNET.OP =) (oo
2 OPC.SimaticNET FD #h \DP2:
! # \DF:
OPC. Simatichethlams
B¢ OPC.SmaticNelflamsSHME = FOL:
& DPC Simationdlarms B i \FMS

= ﬂ Remote Server(s]
\Q Add Remote Servers(z]

A partir de la on peut visualiser la qualité des
signaux et forcer les valeurs. (moins visuels
gue OPC Scout 10)

\ Successhully connected to: '0OPC.SimatichE T

@& sliases
[ @ \SHMP
=@ SR

K IR— Ll |

| objects is selected

o ] S
File
|Serve[s and aroups Items incl. status information l
gl Serverls) [ ltem Names |  Value | Format J | Type | Access | OQuality | Time Stamp (UT
=] _J-'g. Local Server(s) 1 | ‘

OPC. SimatichET

= Q OPC-Mavigator
B [N?W groLe] Nodes The listed Item(z] wil be added ta Gioup: entree:
& OPC.Simatich et AE 5 - -
. =& Connections s ST[S7_Liaizon_1]Entree 0

& OPCSimatichET.DP T @ \DFZ | I S7[57 Lisisan 1]Enties 1

& OPC.SimaticMET.PD i, " = Entree_1 5757 _Li.

2 OPC Simatichstélarms o ﬁ :EE':L_ G X0 57157 Li..

& OPC.SimaticHetdlarmsSHMP é a0 \FMS. 210 STIST L.

& OPC Simationdlams i
= g Femote Servers] iy

g L

w3 Add Remote Servers(s)
L |
s
| Successfully connected to: 'OPC. SimaticHET =
-l blocks
-l aliases
i, \CRIRAD: _’LI Ellter | jujs I ‘Cancel |
K x 4 | 3|
| New Defintion] is sefected teroemz| 1032 4

On retrouve I'environnement d’'OPC Scout version 10
=131

File ‘iew Server Group Item ?#

2| Jl & [&x[r o |-

|Servers and groups ltems incl. status information

= ﬁ Sarver[s] Item N [ Value | Format [ Type [ Access | OQuality | Time Stamp (UTC)
B2 Local Serverls) 1 S7[57_Liaizon_1)Entree 0 |False Ciriginal bioal Fiw good 1041242012 08:34:55.170
E| 4ed OPC SimaticHET 2 |57[57 Liaizon 1JErtres_1  |False Original bl Rw good 1041242012 08:3455.170
{ entree 3 S7[S7_Liaizon_1]Mat_100 0 Original int16 R good 1041242012 09:3455.170
"y [New gioup] 4 |57[57 Liaizon_1])Sortie_3 False Original bioal R goad 10/12/2012 08:34:55.170
OFC.Simatichet. AE 5 |57[57_Liaison_1jSoie & False Driginal bool R good 10/12/2012 08:34.55.170

OPC.SimatichNET.DP 6

-8 OPC SimaticNET.FD
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Annexe D : Utilisation des variables externes avddX 8.01 :

- Indiquer lesSignaux externes (External Connexion : EC)

Objet de physique A

Sl %, | Connexion externe |« (3| X

Il faut maintenant lier les objets avec les signaexternes.
Par exemple :

Sélectionner I'objet physique (la surface du «gapi
Boite a outils MCD / Connexion externe / Cliquer su

" Sélectionner lobjet (1)

Connexions

I'objet / et cliquer sur le paramétre a animerliguer
dans la colonne étiquette pour choisir la variagxierne
souhaitée.

Mettre la variable :

.en écriture Read : les capteurs dc

valable pour

linformation sera lue par I'OPC Server pour éi
transmise a I'automate)

.ou en lecture Write : valable pour les actionneurs
l'information transmise de l'automate via 'OPCger

Set Etiquette Unité Lec...
CHEEES S

S7:[37_Lisison_2}Capteuri
ST [57_Lisison_2jCapteur2
S7:[537_Liaison_Zjvitesse_tapis

Nom

sera transmise a l'actionneur. Dans notre castésse
du tapis).

Objet de physique

+ Sélectionner lobjet (1)

Connexions N
Set Nom Etiquette Unité Lecture/Ecriture Nota bene :
U Trigger : au déclenchement.
W triggered  Station SIMATIC 1200_1.AP_1.MDC_fdc1 w Active: Le capteur est rendu actif ou
non actif, c’est-a-dire qu’il capte
| ou non linformation qu’il est
Som A sensé détecter.
[EC_capteur_gauche ]
0K ] [ Annuler ]
‘.J/' S
e ] o [ VDT o1 [ o EE i
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