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[ Gérer le cycle
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FI2121: Transformer I"énergie ST21212 - Actionmenr : Vérin 4C |
boitiers PREUmAtique en énergis mécaniqu

Ll [
|ST211 : Effecteur : Tapis | A Ctlgramme
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. . . Réglage
Actigramms FP3 T311 : Effecteur : goulotte | Config. : manuel,
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: gle ST3111: Actionneur : Vérin 2C
e \ | DEPOSER UNCONTACT
FP4 [$T321 : Effectenr : Pince Holtiers
= T 1 | DANS UN BOITIER DE
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contact dans le pnegumatique en énergie mécaniqus
‘boitier '
_|r133 : Orienter le contact FT331: Transformer |'énergie H ST3311 : Actionneur : Vérin §C ‘ Machine o Assemblage
PHEUMAtique en énergie mécaniqus
FT34] Déplacer FT3411 : Transformer 1" énergie ST34111: Actionneur P
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[ST411: Effecteur : Tapis ‘
. . I
Evacuer le —' FT41 : Déplacer le capteur
capteur assemblé

FT411: Transformer "énergie | ST4111 : Actionneur : Moteur M1 |
Electrique en énergie mécaniqus




5> SysML en BTS CRSA V2

Descripteurs de programmation :

GRAFCET (systeme, PO, PC)

GEMMA

L} BuEie @ PROCEDURES D'ARRET et DE REMISE EN ROUTE @ PROCEDURES DE FONCTIONMEMENT

x 100 .

Remise en route Arrét Mlis ¢ en ou hors s ervice Essais &l
Yer

: HAZ + K12 Msapndamémmi,, @ Py T ——— hiode Marches Manuslles=Manu [ET)

w i Pos Winde Pas P (ET) @ c
0 111 Sortir hascule Made Auto[ET) et machine sire et dant
. 'T""i‘ 1ET) e StackBaitiers u contacts suffsants

m I B &P.0. dars état ErRCw— « Marches de. <Marches

. . " _— . . déterming > opteny éparation= dediture>
. +Sensboltler‘ Bascule sartie. PrésBaitBasc + senshoitier. Bascule Sartie PrésBaftBasc preperean e i
> 112 | | sortir bascule 113 || Sortir bascule I wee PRODUCTION e -
| Sers_boTtier = Sers boftier = ®<Prévaratmnwurnemsa @ <At @Am L @ .
. " e i défaill > s dé| |
m +Tempu 2.basculesortie +Tempu 2. bascule sortie Snminesprs oemlance e femande .
anfinde e . |eourreee
N dars état
f ! ®<Fmdumunnnrma\e>
o 114 Sens_bolfier = 32768 - BRt a°15 de sens_boiier =1 ’::::‘ L P ———
> fénege Lianw ArratleT) [
—I— Basculerentrée Tv

— < <! é '

115 traitermnent de Stock CT+ Tshes <
@) [
contacts Stock Baitiers ou contacts suffisants
~|» Présence boitier devant volet
.............................. PRODUCTION 1ucsessissnanias
116
<Nhnd‘em“ amétene dessurerlasdauritd > ARU. Portes ouvertes Entréessam temsion

+ oz v %12 L

e . Fonctionnement narmal essas el

ENERGIE @PRUEEDURES en DEFAILLAMCE de la Partie Opérative @ PROCEDURES DE FOMCTIONNEMENT

Mais programmation essentiellement en langages List et ladder. Pas de SFC.
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S A

Contexte :

Organisation de I'enseignement technologique :

3 enseignants de 3 « cultures » différentes :

. Construction mécanique

:

. Génie Mécanique

;

. Electrotechnique

(conception, documentation)

(Programmation, réalisation)
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(Schémas, cablages)
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> SysML en BTS CRSA VX

BTS CRSA 2¢me année : LE projet industriel important et colteux !

Conception Préliminaire Conception Détaillée

Passage rapide !

Descripteurs PO > Modeleur 3D (SW).

e définition\composants PO

S
ar
%
= Progressivité grﬁce\Jux # points de vue
Q9 Descripteurs Prog. - > Programmation (codage).
0 Systeme, PO, PC
1
O
Q
(&)
=2 A d
. ttente
3
3
3

Descripteurs Elec.—>Electrotechnique (cablage).
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BTS CRSA 2¢™Me année :

LE projet industriel important et colteux !
Problémes rencontrés :

En construction :

Descripteurs souvent utilisés seulement pour « habillage » de présentation examen
Passage descripteur -> conception se fait par « I'art du métier »

En programmation et élec. :
Nécessité d’attendre que la conception mécanique soit définie pour « participer »
3 enseignants/ 3 métiers :

Manque de vue globale / Cloisonnage (sauf revue de projet)

Difficultés échange d’informations (Suivi des modifications des uns et des autres)
Eleves :

www.chee-viteeux.fr

Difficultés a se repérer dans toutes les informations (gestion du projet)
Documents ressources pour présentation en fin d’année

—_—

Décision Utilisation du sysml
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BTS CRSA 2¢me année : LE projet industriel important et colteux !

Attente des apports du sysml :

.Liaison avec le programme STI DD (plus de grafcet, Fast, ...) - SysML inscrit dans prog BTS

.Les éleves de CRSA abordent la programmation codée proche BTS SNIR
(aller vers un outil descripteur commun SysML <- -> UML)

.Un fichier commun et transversal de suivi des modifications du projet (gestion de projet).
.En conception, transversalité du SysML = évite des oublis (vue globale du projet)

(exemple : tenir compte du passage des capteurs et filerie dans la PO)

.Programmation impliquée des le début par les diagrammes comportementaux.
Idem Elec. en insérant des « blocs » composants électriques.
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.Une « bible » du projet évitant « I'effet classeur » du dossier technique.

(d’otu meilleure compréhension des interactions entre composants)




U'expérience du lycée Vieljeux :

Stratégie d’utilisation des diagrammes

Postulat : Changer d’outil sans changer d’état d’esprit.... Pas de complication inutile...

1.- Le cahier des charges :

- Le diagramme d’exigences.
- Le diagramme USE CASE.

- Le diagramme de séquences (scenarii liés aux cas d’utilisation).

2.- Uétude fonctionnelle : Déclaration des différentes entités.

- Des diagrammes de définition de blocs contenant :
. Les sous-systemes,

. Les actionneurs et leur(s) opération(s) associée(s),
. Les signaux nécessaires (booléens et numériques).
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U'expérience du lycée Vieljeux :

Stratégie d’utilisation des diagrammes

Postulat : Changer d’outil sans changer d’état d’esprit....

3.- Les modes d’utilisation du systeme (équivalent au GEMMA) :

- Un diagramme d’état.

4.- Le détail de fonctionnement ou description de la programmation :

- Un diagramme d’activités par taches (récupération des opérations des blocs
afin de les insérer directement dans les actions).
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- Un diagramme d’activités détaillant la coordination des taches. A chaque
tache correspond un diagramme d’activités.
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Retour d’expérience du lycée Vieljeux: Généralités

Enseigner le SysML :

Pas de probleme majeur — adaptation rapide des éleves.

Premiere année avec les bacheliers STIDD : éleves ayant une bonne approche

Les Bac pro s’adaptent vite.

Passer au nouvel outil :
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Pas de révolution majeure par rapport aux anciens outils

(difficiles d’approche également).
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Retour d’expérience :

: En projet
Objectif du projet 2014 :

Développer un systeme pédagogique en partenariat avec Siemens Industry et SPEN
Mettre en évidence les concepts de I'Industrie Connectée 4.0 (ou Usine Numérique)

Simulation maquette virtuelle avec API avant réalisation.

Conception Préliminaire

Bac (position initiale) \ Bac (position initiale) \
= Guide 1
o Convoyeur _\ -
= [ ] Surface de transport « —
Convoyeur = A A
S 4 - ®
Surface de transport s e — '
zc S NS
£ y B

T4
=@
Capteur Droite /
\ AP

Capteur Gauche \

Conception Détaillée
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Capteur Droite

Guide 2 Droite

A -
NN ARN »f el
\ N <S —
A AN N 2
D NS N ,.\»}:I —
< — S
R\ SENOS =
< o e
=
Guide 3 Gauche
/' .




Retour d’expérience :

En projet

Place de la conception préliminaire plus importante.
Outil CAO plus conceptuel, « proche » du SysML.

Conception Préliminaire

Bac (position initiale) N

= zhlock=
= P
Convoyeur - R Bac
Surface de transport X /
==
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Capteur Droite /

Capteur Gauche

mt%
X

Vieljeu
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_/Eﬂg Arbre d.. r% Strucmrerﬂgﬁ Arbre d'.. rf::f:' Diagra.. r

Arbre de Confinement
o lan By -
BEl-F= Usine Murnérique
- Relations
B[] Activités
’ Lt . H B} Blocs
Retour d’expérience : En projet B sutmetimes
E Bras mokbile
E Carter
E Comvoyedr Entrée
EIE Détecteurs
B Diétecteur POM «Blocks
--E Détecteur présence pigce «Block:
- Fin de course draite «Elocks
Un rangement des informations précieux... f-E5 Fin e course pache Clock:
B~ Maguetke Siemens Compléte
B~ Pigce + Puce
. . ey [~ Signaux
Une appellation unique des différents composants B1-F Utiisateur

. AL . B+ Cas dutilisati
Meilleure maitrise de la nomenclature. _.ﬁsm:qﬂ:tf;emens Complite

E-£1 TIA PORTAL sur PC

-4 Utilisation Réseau Profinet
E-47 Utilisation RFID

-2 Variateur 5120

=1 Exigences

E Exinences fonctionnelles et technologiques
E Exigences Pédagogiques

L B Diagramme exigences

B Scénarii

f-=25 Ukilisation réseau Profinet
<22 Lkilisakion RFID

-2 Uklisation 5120 Configuration
-2 Uklisation 5120 Déplacement
-2z Ukilisation TIA PORTAL sur PC
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Global :

Retour d’expérience : En projet

n BTS CRSA VX

_/Tﬂg Arbre d.. r%'g Strucmrerﬂga Arbre d'.. FE_{' Diagra.. r

Arbre de Confinement

—r
o By -

Meilleur suivi entre collegues
(travail collaboratif facilité).

Outils de référence pour les infos du projet
(éleves).

Répartition des charges de travail facilitée et
rapide a faire.

(vue d’ensemble rapide).

El-&=] Usine Murnérique

- Relations

- Activités
EF-F7 Blocs

It| sutomatismes

It| Bras mobile

It| Carker

It| Convoyeur Entrée
EID Dékecteurs

| - Détecteur POM <Elocks
--E Détecteur présence piéce «Block:
\ B Fin de course droite <Elocks
. B Fin de course gauche <Elocks
D Maquette Siemens Compléte
D Figce + Puce

D Signaus
D Itilisakeur
B3 Cas d'utilisation

---$:| Maquette Siemens Compléte
B TIA PORTAL sur PC

B4 Utilisation Réseau Profinst
B~ Utilisation RFID
B4 Variateur 5120
EHC Exigences

It| Exigences fonctionnelles ek technologiques
It| Exigences Pédagogiques

- s Diagramme exigences

B Scénarii

---<:::> Ltilisation réseau Profinet

2 Utilisation RFID

<z Ukilisation 5120 Configuratian
...<;;;; Ikilisakion 5120 Déplacement
---ﬂ::ﬁ Utilisation TIA PORTAL sur PC
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/rﬂg Arbr.. r% Stru.. rﬁqﬂ Arbr.. ]'g‘gﬂ Diag.. r<> Arbr.. ]é@ Reésul

Arbre de Confinement

?_'Ea = LI 2
Retour d’expérience : En projet B8 Uetinares |

-] Activités

B Blocs

7 Automatismes

B 7 Bras mabile

1 2% Relations

E axe Arcane «EBlocks

E axe lindaire «Block:

E Bras du Préhenseur «EBlock:

E Bras mobile «Elock:

] Moteur Siemens "guidage” «Elocks
E Matarisation Bras mobile «Elock:
& svsteme préhension «Elocks

& variateur 5120 Siemens «Elocks
Wentouse «EBlocks

Détails :

L'utilisation des glisser-déposer évite de créer des doublons
(contrainte imposée : Ne pas retaper les entités 2 fois).

- — = (Ventouse:)

u
: ) [ -Diamétre = 30
(“act [Activité] Bras Mobile [ | Bras Mobile ]J [0 -Haukteur = 32

d, [d : Blocs::Bras mobile: :Bras mobile
u — «blocks = ablocks = [E : EBlocs::Bras mobile:: Syskéme préhension
— Bras mobile Ventouse ) . |

w [Posttion en cours <= Position & atteindre] . ’—— & +Déposer pigcel)
B — (3 [ Position 4 atteindre

| !
> | T o S _ | Attraper piéce [ O3 Position en cours
| | I S (Ventouse::) | & BDD Bras mobile
0 | estructureds - 2| BOD Mokorisation 5120
y & A
m | ' | Translater vers la droite 2oy astructureds
o i (Bras mobile::) - = @
| | Mobile & droite l Arréter le bras
> (Bras mobile::)
— | T
[ ] |7 o
; | [Posttion en cours = Position & atteindre] Déposer piéce

Translater vers la

gauche estructureds
(Bras mobile::) -

Arréter le bras
(Bras mobile::)

|
t A
| Mobile a gauche
7 l \
®
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Retour d’expérience :

En projet

5) SysML en BTS CRSA

LYCEES

Vieljeux

Détails : Présentation devant Industriel en SysML : langage clair, efficace, cohérent

bdd [Paquetage] Bras mobile [ | BDD Bras mobile ] ‘
%

references refere
Bras mobile Bras mobile

Attraper piece()
Déposer pice()

nces ‘

fariat

<blocks
Variateur $120 Siemens

properties
Piloter un déplacement

Configurer le Variateur

refernces
Motorisation Bras mobile

|Chager les paramétres()

sans nom1
Charger les paramétres()

Ordre de déplacemert()

part:
r 5120 Si
Moteur Siemens "guida

«blocks
Bras mobile
parts
Ventouse (1]
Bras du Préhenseur [1]
Détecteur POM [1]
Fin de course droite [1]
Fin de course gauche [1]
Translater vers la drofte( , )
Arréter le bras()
Translater vers la gauche()
<blocks
Systéme préhension Déplacer faxe()
ablocks <blocks [ ablocks <blocks
Bras du Préhenseur Ventouse | Motorisation Bras mobile Axe Arcane

mens

refes

rences
Moteur Siemens "guidage”

"~ cblocks
Moteur Siemens "guidage”
propertie
Piloter un déplacement
Motorisation Bras mobile
Axe Arcane

Fréquence de rotation max = 1000
Fréquence de rotation nominal
Indice de protection 4
Intensité nominale = 1 4A
Intensité & vide =
I

ablocks
Axe linéaire

<blocks
Détecteur POM
parts

POM activée

«signal> |
POM activée |
-Type : Boolean |

«blocks
Fin de course droite
parts

Mobile arrété : Mobile & drofte

«signal>
Mobile  droite

Type : Boolean

Mobile arrété

[ «blocks
Fin de course gauche

pars 1

asignal»
Mobile arrété
| [-Type: Bookean

Mobile & gauche
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5> SysML en BTS CRSA VX

Retour d’expérience :

En projet

Détails :
Importation d’images de schémas dans Magic Draw.

Particularité : 1¢'¢ visite partenaire avec questions dans Diag. Exigences
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5> SysML en BTS CRSA VX

Retour d’expérience :

Les manques :

Basé sur 1 an de pratique.

Formation enseignants (pour enseignement STIDD) de qualité mais trop générale

|

Autoformation

Pas d’exemple de référence collant a la problématique des systemes CRSA

. Une syntaxe proche de 'UML -> relation avec colléegues info, mais

- Monde industriel inconnu des informaticiens.
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- Méconnaissance des terminologies du langage UML

(méthode — opérations - actions / Signaux et Signal physique, type




en BTS CRSA Vieljeux

[3d Flow Port - <>

Spécification des Flow Port propriétés

Indiguer les propriétés du Flow Port sélectionné dans la table de spédification des propriétés, Choisir les options
Expert ou Tout de |a liste déroulante des proprigtés pour voir plus de propriétés,

'LL._

% —’E‘—'I' E",. L= Historique :I B : POM activée [Blocs: :Détecteurs::Déteckeur POM]ﬂ
Retour d’expérience : pets Ol
. lsage dans Diagrammes T | B E B B Propriétés:IExpert vl % Personnaliser
Documnentation | Hyperliens = -
Interfaces Requises | Fournies Flow Port
Eléments Inkernes } ;I
Les ma nq u es : Relations Mom Qualifié Blocs::Détecteurs: :Détecteur POM::
Balises Possesseur B Détecteur POM [Elocs: Détectzurs]
Contraintes i O out
. . Est Conjugué [~ false
- . Une terminologie Is Atomic 7 tue
- \ 7 Stéréotype Appligué a® FlawPark [Port] [SyskL PorksgFlows]
é tl"eS p recise ? ? ? Type & POM activée [Blocs:: Signau:]
1 Type de Modificateur
o mais obscure ... S Type "
- —
— Multiplicité
.9_ Est Service [ true
> Est Comportemental [~ false
1 —ire
Q’ Image
m Documentation
—
3
Nom
The name of the NamedElement.

Fermer | Retaur ERvaoyer Aide |
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Le retour d’expérience du lycée Vieljeux :

Les manques :

. Hésitation entre Diagramme acticités ou Diagramme d’état.

. Flou sur les termes utilisés :
Exemple trouvé sur le Net : 2 Noms d’un état au sens tres différent :
- « executing »
- « executed »

. Savoir se limiter dans les définitions des composants
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(exemple : les schémas hydrauliques réalisés en SysML (intérét ?)
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Bilan :

Un outil tres utile, mais....

..... trop d’interprétation dans l'usage.

Nécessité rapide d’'une uniformisation de |'utilisation par :
- La rédaction d’un guide précis,
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- |a mise en place d’'une banque d’exemples plus diverse.




