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Question 5
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Principales règles d’écriture de la programmation du contrôleur logique :

· Toute la zone centrale grisée est utilisée pour dessiner les opérateurs logiques ou les fonctions logiques du programme.

· Des connexions peuvent être crées entre les entrées (à gauche), les opérateurs logiques et les sorties (à droite) en respectant les règles d’écriture des logigrammes.

· Le symbole ( signifie que l’état logique de la liaison qui lui est connectée évolue conformément à la variable qui lui est associée.

· Lorsqu’une entrée est reliée au potentiel +24 V, la variable correspondant passe au niveau logique 1.

Remarque :

· Les rectangles identifiés avec le signe ? sont des opérateurs logiques partiellement connectés et à définir.
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DR1





























Arrêter le moteur


MAV = 0, MAR = 0





Fin sous programme





«Déplacement sens anti- horaire » à définir

















DR2











Implantation du capteur





Perspective de l’équerre de fixation du capteur





Définition des	Pos_At :	valeur de la position à atteindre


variables :	Pos_Co :	valeur de position courante


	Depl :	valeur du déplacement à effectuer


	Pos_Ref :	valeur de la position de la pièce « index » choisie par rapport au repère initial qu’est le salon 


	MAV :	ordre de marche avant


	MAR :	ordre de marche arrière


Rappel :	L’unité des variables numériques correspond à 0,9°
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Depl > 0 ?





























































































































