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|. FICHE SIGNALETIQUE :

e Type: SEF MULTITEC
o Concepteur /constructeur : ERM Automatismes Industriels.

Modifié par I'équipe « Maintenance » du LSTP durant I'année scolaire 2005-
2006
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e Mise en situation :
Le sous-ensemble fonctionnel SEF MULTITEC de I’empileur-dépileur MULITITEC a été

développé pour permettre a ses utilisateurs d’effectuer des tests, essais et expérimentations diverses sur
un systéme totalement autonome.

Ce sous-systéme permettra entre autres d’effectuer les activités suivantes :

Analyse de la chaine fonctionnelle.

Changement de la motorisation de I’élévateur (montage et démontage).
Réglages.

Diagnostic sur une chaine fonctionnelle.

Le MULTITEC est un systéme qui permet d’empiler ou de dépiler des palettes. Il s’integre dans une
ligne de conditionnement.

La ligne de conditionnement ERMAFLEX est une ligne de fabrication, de conditionnement et de
palettisation.

e Mise en situation du SEF sur I’empileur — dépileur
MULTITEC :

Le systeme automatisé MULTITEC est un systéme destiné a I’empilage ou au depilage des palettes
vides sur les chaines de conditionnement.

Structure générale du systeme :

Palettes empilées

f

Magasin stockeur
de palettes

—

- G

l Convoyeur de palettes
(vers I'unité de palettisation)
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Fonction globale du systeme : Deux types de configuration peuvent étre envisagés sur le systeme :

En mode DEPILEUR, le systeme permet de dépiler des palettes vides afin de les introduire
sur une ligne de palettisation.

En mode EMPILEUR, le systeme permet d’empiler des palettes vides issues d’une ligne de
dépalettisation.

Analyse fonctionnelle du point de vue de I’ utilisateur :

Energies

}

== .. | DEPILERLES
EE=P raleTTEs =P e
VIDES

Le systeme MULTITEC comporte 3 sous ensembles fonctionnels :

 Un sous-ensemble d’élévation et de stockage des palettes

Présence énergie

Autorisation

I
D ESTOC K E R Palette en position

Palette stockée LA basse

e PALETTE e

Sous-ensemble d’élévation
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 Un sous-ensemble de dépose des palettes

Présence énergie
Autorisation

Palette en position
basse dans le DEPOSER Palette déposée
stockeur ‘élé
LA sous |'élév ateur
— . PALETTE e

Sous-ensemble de dépose

 Un sous-ensemble de transfert des palettes

Présence énergie

Autorisation

Palette transférée TRANSFERER Palette présente a
sous l'élév ateur LA I'entrée du systéme
——— PALETTE ———-

Sous-ensemble de transfert

La chaine fonctionnelle reprise sur le SEF MULTITEC fait partie du Sous-ensemble d’élévation et de
stockage de la palette.

Les chaines fonctionnelles de dépose et transfert de palette sont ajoutées au SEF MULTITEC par un
sous-ensemble : tapis d’évacuation et taquets. Ce sous-ensemble a été réalisé au lycée une partie par les
éléves, une autre par les professeurs. L’armoire de commande par APl + Magelis sont des éléments
récupérés sur le multitec ERM Hyd Pro et auprés d’une entreprise.

Le cablage, le programme API, le programme Magelis ont pour origine documentaire le systeme ERM
Multitec de production est modifié pour les adapter aux matériels récupérés.

lI. FICHE TECHNIQUE :

e Caractéristiques :
e Encombrement : hauteur : 1570 mm, longueur : 810 mm, largeur : 1080 mm
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e Sources d’énergie :

- Electrique 400V-50Hz (3 phases + neutre + terre) : puissance consommeée 1500W pour
I’ensemble. Le systéme doit étre raccordé a un régime de neutre de type TT.

- Pneumatique : Air comprimé sec, filtré. Pression 7 bars en entrée (régulateur de I’armoire
de commande taré a 6 bars).
- Hydraulique : Groupe hydraulique « Bourgogne Hydro » 3I/min — 30 bar.

e Niveau sonore : < a60dB

e Sécurité ;: Conforme aux normes CE.
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Ill. SCHEMA GENERAL DE PRINCIPE :

e Principe:

Armoire de puissance

Chariot mobile

2N 2N

Le SEF Multitec est compose des éléments suivants :

* Un chassis

« Un élévateur, un sous-ensemble tapis et taquets

» Une armoire électrique, une armoire de commande (APl + Magelis)
* Une console de test pour essayer le systeme

» Une armoire pneumatique

Sur la méme chaine fonctionnelle, il est possible de mettre en ceuvre trois actionneurs différents pour
réaliser le mouvement de translation verticale :

Motorisation électrique : Un moto réducteur avec commande par contacteur
Motorisation hydraulique : Un vérin hydraulique avec commande par distributeur
Motorisation pneumatique : Un vérin tandem avec commande par distributeurs

Ces motorisations s’installent & I’intérieur du SEF MULTITEC. Pour passer d’une version a une autre, il
est nécessaire de consigner les énergies et de suivre les instructions de changement de motorisation.
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e Principe : Motorisation électrique :

Moto réducteur
électrique élévateur :
ME

Elévateur

Armoire
électrique

Capteur élévateur
en position haute :
SEH

Capteur élévateur en
position
intermédiaire : SEM

%ﬁﬁﬁﬁﬁ

Capteur élévateur

. ARMOIRE
en position basse : DE PUISSANCE
SEB g

cHE =

=

Ia
Ia

Remarques :
Les capteurs de position utilisés sont identiques en motorisation électrique ou hydraulique.

Le capteur SEM correspond a la hauteur de prise palette (cf. dossier du MULTITEC).

*Phasel : Montée de I’élévateur :
Machine en énergie et élévateur en position basse, la console de test permet de commander la
montée de | ‘élévateur. Le moto-réducteur ME entraine un arbre muni de deux pignons. Ces
derniers assurent la montée de I’élévateur par I’intermédiaire de chaines. Le capteur SEH limite
électriguement la montee de I’élévateur.

*Phase 2 : Descente de I’élévateur :
Machine en énergie et élévateur en position haute, la console de test permet de commander la
descente de | “‘élévateur. Le moto-réducteur ME entraine un arbre muni de deux pignons. Ces
derniers assurent la descente de I’élévateur par I’intermédiaire de chaines. Le capteur SEB limite
électriqguement la descente de I’élévateur.
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e Principe : Motorisation hydraulique :

| i i
] Capteur élévateur
[ ] en position haute :
Armoire - SEH
électrique

Elévateur

v

Capteur €lévateur en
position
intermédiaire : SEM

s
Capteur élévateur C /—
- ARMOIRE
en position basse : DE PUISSANCE

SEB 11

Vérin hydraulique
élévateur : 5C

Remarques :
Les capteurs de position utilisés sont identiques en motorisation électrique ou hydraulique.

Le capteur SEM correspond a la hauteur de prise palette (cf. dossier du MULTITEC).

*Phasel : Montée de I’élévateur :
Machine en énergie et élévateur en position basse, la console de test permet de commander la
montée de | ‘élévateur. Le vérin hydraulique 5C (associé a une centrale hydraulique) assure la
montée de I’élévateur. Le mouvement de montée est limité par la course du verin.

*Phase 2 : Descente de I’élévateur :
Machine en énergie et élévateur en position haute, la console de test permet de commander la
descente de | ‘élévateur. Le verin hydraulique 5C assure la descente de I’élévateur. Le
mouvement de descente est limité par la course du vérin.
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e Principe : Motorisation pneumatique :

Capteur 351

Armoire
pneumatique

Vérin pneumatique

\ élévateur : 3C (100mm)
/\/ Capteur 3S0
- Capteur 250
Armoire —
electrique Vérin pneumatique

élévateur : 2C (160mm)

ARMOIRE
DE PUISSANCE

Capteur 251

= N

Remarques :
Les capteurs utilisés sont montés sur les vérins pneumatiques.

Lorsque le capteur 2S1 est activé seul, I’élévateur est en position de prise palette (cf. dossier du
MULTITEC).

*Phasel : Montée de I’élévateur :

Machine en énergie et élévateur en position basse, la console de test permet de commander la

montée de | “‘élévateur. Les vérins pneumatiques 2C et 3C assurent la montée de I’élévateur. Le
mouvement de montée est limité par les courses des vérins.

*Phase 2 : Descente de I’élévateur :

Machine en énergie et élévateur en position haute, la console de test permet de commander la

descente de | “élévateur. Les vérins pneumatiques 2C et 3C assurent la descente de I’élévateur.
Le mouvement de descente est limité par les courses des vérins.
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1 - SCHEMA DE PRINCIPE

Note:

Le systéme comporte 3 sous ensembles fonctionnels:

¢ Un sous-ensemble de transfert des palettes

Palette présente a
I'entrée du systeme

o —

Présence énergie
Autorisation

TRANSFERER
LA
PALETTE

Sous-ensemble de transfert

Palette transférée
sous I'élévateur

o ——

* Un sous-ensemble de saisie des palettes

Palette présente
sous I'élévateur

o ——

Présence énergie
Autorisation

SAISIR
LA
PALETTE

Sous-ensemble de saisie

Palette saisie

o ——

¢ Un sous-ensemble d’élévation et de stockage des palettes

Palette saisie

e

Présence énergie

Autorisation

STOCKER
LA
PALETTE

Sous-ensemble d’élévation

Palette stockée

-

Les fonctions exprimées ci-dessus correspondent aux fonctions du systéme utilisé en mode EMPILEUR
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2 - DEFINITION DES SOUS-ENSEMBLES FONCTIONNELS

2.1 Le sous-ensemble de transfert

Le sous-ensemble de transfert permet de transférer les palettes depuis I'entrée du systéeme vers

I'élévateur (ou inversement selon le mode choisi).
Ce sous-ensemble est principalement constitué:

* d’un convoyeur a rouleaux

¢ d’'un moteur électrique asynchrone triphasé MC permettant d'entrainer les rouleaux.

* de deux cellules photo-électriques SPP et SPE permettant de détecter la présence des

palettes a I'entrée du convoyeur et sous I'élévateur.

Cellule photo
électrique

SPP  ——_]

I~

B Cellule photo

électrique
SPE

O_ 0O O O O O

Mqteur asynchrone

triphasé MC
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2.2 Le sous-ensemble de saisie

La préhension des palettes est assurée par un ensemble de 4 taquets articulés associés a des vérins
pneumatiques et a des biellettes.

Ce sous-ensemble comporte:
* Un ensemble symétrique de 2 fois 2 taquets articulés
¢ Deux vérins pneumatiques double effet 11A et 12A permettant de manceuvrer les taquets

* Quatre détecteurs ILS magnétiques de fin de course 11s0, 11s1, 12s0, 12s1 montés sur
les vérins 11A et 12A.

Taquets en position “prise palette” - Vérin tige rentrée

™ ™ ™

PALETTE SAISIE

Taquet
articulé

Détecteur ILS
11s1 (ou 12s1)

Vérin pneumatique 11A (ou 12A) monté
sur chapes articulées

Détecteur ILS
11s0 (ou 12s0)

=IERM
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Taquets en position “dépose palette” - Vérin tige sortie

™ ™

PALETTE DEPOSEE

Vérin pneumatique monté
sur chapes articulées

articulé

=l ERM
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2.3 Le sous-ensemble d’élévation et de stockage

Le sous-ensemble d’élévation et de stockage comporte:

* Un magasin de stockage des palettes mobile guidé verticalement par des rails et des galets

* Un systéme de motorisation qui peut étre :

- Un vérin hydraulique 5A associé a un groupe hydraulique.
- Un moto-réducteur électrique et transmission par chaines.
- Deux vérins pneumatiques 2A et 3A en tandem.

Exemple: Systéme a vérin hydraulique

Le vérin permet d’assurer I'élévation de la partie mobile.

La descente est réalisée par gravité sous le poids de 'ensemble mobile.

11A-

e 11A1-.

Capteur
11s0
Vérin

11A

Capteur

Capteur SPE

11s1

p.

Moteur MC

-
MCE

Capteur
SPP

2
_

MCS

=IERM
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2.4 L’armoire de commande

L’armoire de commande contient:

. un automate programmable de type
Télémécanique

. des borniers de raccordement

. un connecteur C1 (pour faire le lien

avec I'armoire de puissance)

. un connecteur C2 sur lequel on

retrouve une clé.

X3 |

I‘ Barre de terre \

Remarque : la présence de la clé est
indispensable au bon fonctionnement (sinon le
systeéme reste en Arrét d’urgence)

Automate TSX37

Ny

Borniers X1

2.5 L’armoire de puissance

L’armoire de puissance contient:

KMCE KMCS

mlE| =

* un ensemble de disjoncteurs protégeant
les constituants électriques (départs

|

moteurs) X1 -
* une alimentation électrique continue Disjoncteurs et fusibles Contact
24V Q2Q3Q4 F1etF2 “ONMACEUS L hiation

* un ensemble de contacteurs et de relais
permettant de piloter les différents
actionneurs électriques

* un relais de sécurité Préventa® chargé
de gérer l'arrét d’'urgence

KMG _KMMO _KMDE KA1 KA2 KAU KMPO

Borniers

I 111
B | E | E 88| E Eﬁxnz
X109

X111 24V avant AU

X112 24V aprés AU
X109 ov

Relais de

Contacteurs et relais sécurité
Préventa

Borniers de raccordement X1

=l ERM
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2.6 Le coffret pneumatique

Unité de

conditionnement
N

Le coffret pneumatique contient:

[ ] 1D
[ ] 2D
M

¢ 3 distributeurs bistables

e 1 distributeur monostable

¢ 1 unité de conditionnement

* 1 électrovanne d’arrét d’'urgence 0D
(Filtre, Régulateur)

Bornier X2

4D

1

Distributeurs

oD

2.7 Le pupitre
L . q N | Bouton arrét
e pupitre du systeme comporte quelques Bouton d’'urgence
constituants de dialogue permettant de conduire Preu Elec Hydrau Réarmement
le systéme. @ O @ o @
Commutateur Voyant Voyant arrét

_Attention : certains constituants de deversion  Sous-tension d'urgence
dialogue ne sont opérationnels que sur le

MAGELIS.

Q1

Remarque: C1

Le connecteur C3 permet une connexion des

fonctions : tapis et taquets au systeme de Pupitre de dialogue

commande et de puissance.

C3
. Sélection des
2.8 La console de test des actionneurs et des actionneurs At d
rre urgence

capteurs 5 6 7

Le systeme comporte enfin une console de test 4 8

permettant 3 9 @

* de piloter un a un les différents actionneurs du 2 10 Tension
systéme, 1

e de tester un a un les différents capteurs du

systéme. Tt?s’t des

Le cordon de la console doit étre raccordé en actionneurs Témoins de test des capteurs
lieu et place de I'automate (connecteur C1). @ @ 000000000000

Valid Bloqueursg L % 34 5678
Console de test

=l ERM
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2.8Le MAGELIS

Le deuxieme pupitre du systeme est un pupitre de type MAGELIS monté sur 'armoire de commande. Il
comporte 'ensemble des constituants de dialogue permettant de conduire le systéme.

INTERFACE OPERATEUR

2.9 Mise en service du SEFMULTITEC

-Sélectionner le type d’actionneurs pour I'élévateur (ELEC, HYD, PNEU avec commutateur de version).
- Basculer le sectionneur Q1 sur ON,
-Alimenter en air,

- Si le message ci -dessous apparait. Déactiver les arréts d’'urgence et vérifier fermeture du carter.

' ARRET D’ URGENCE
- ACAUITTER ET REARMER

il [P oG fe

-Appuyer sur le bouton de Réarmement,

- Le message ci -aprés doit apparaitre.

=l ERM
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(F1) INIT (F3)
V.ELEC (F2) MARCHE

-Valider le type d’actionneur en appuyant sur Fl ,

- Sile led de la touche F2 s’allume , appuyer sur F2 pour valider le programme d’initialisation.
- A la fin de l'initialisation, valider par F4,

- Activer I'écran du choix du mode de marche en appuyant sur F3,

(F1> MODE (F2
EMPILEUR PEPILEUR

-Choisir le Mode EMPILEUR en appuyant sur FI ,
- ou le Mode DEPILEUR en appuyant sur F2

- Valider le mode choisi en appuyant sur F4 ou annuler en appuyant sur F3.

- Choisir le mode de fonctionnement AUTOMATIQUE ou COUP/COUP en validant par les touches
correspondantes ( led allumée )

- La mise en marche du mode de fonctionnement choisi se fait en validant par les touches
correspondantes ( message affiché sur 'écran du magelis et led allumée) ,

- Dans tous les cas, 'arrét du cycle se fait par la touche F4 ( message affiché )

=l ERM
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3.0 Arrét d’urgence

L’arrét d’'urgence peut étre provoqué par:

* 'appui sur les coups de poing d’arrét
d’urgence,

* 'ouverture d’'une porte du carter de
protection

* une coupure secteur.

Cet état est visualisé par le voyant rouge ARRET ARRET
DURGENGE  minctice |

Pour redémarrer apres un arrét d’'urgence, exécuter
la procédure suivante:

Déverrouiller le bouton coup de poing, (ou refermer
la porte, ou rétablir 'alimentation électrique).

Appuyer sur le bouton poussoir REARMEMENT.

REARMEMENT

Le voyant rouge ARRET D’'URGENCE doit

s’éteindre.
Si ce n’est pas le cas, vérifier la procédure déja ATE
réalisée puis contrbler les points suivants: D’'URGENCE

* Le raccordement du connecteur entre
I'armoire de puissance et 'armoire de commande
(ou la console de test).

e | ’état des disjoncteurs magnétothermiques.

¢ | a fermeture des portes correctement

effectuée

* La présence de la clé

Redémarrer le cycle en cours a partir du MAGELIS
en suivant I'affichage.

=IERM
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2 - GRAFCETS POINT DE VUE SYSTEME

2.1 Grafcet de sélection de mode de fonctionnement point de vue systéme

B

A —1 Mode empileur activé —T Mode dépileur activé . Machine en
. Machine en marche marche
1 “MODE EMPILEUR” 2 “MODE DEPILEUR”
— Machine arrétée — Machine arrétée

2.2 Grafcet des modes de marche point de vue systéme

50
| Mode automatique activé _|_ Mode coup par coup activé
et autorisation et autorisation
51 “Mode automatique” 53 “Mode coup par coup”
T~ Mode automatique désactivé —T Systéme en conditions initiales

52 “Arrét demandé”

—— Systéme en conditions initiales

=l ERM
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2.3 Grafcet de sécurité point de vue systéme

Arrét d’'urgence ou ouverture d’'une porte ou
défaut élévateur

M1 | “Arrét d’urgence”

A A T~ Plus d'Arrét d'urgence

M2 | “Réarmement”

-1 Arrétd'urgence _|_
ou ouverture
d’'une porte

Départ de cycle . —T |Initialisation
/ Initialisation

/ défaut élévateur M3 | “Initialisation”

I
| Arrét d'urgence ou
Conditions ouverture d’'une porte
initiales ou (défaut élévateur et
élévateur en haut)

Le défaut élévateur apparait lorsque I'élévateur ne descend pas
normalement (coincement de palette) et que le capteur SPB n’est pas
activé avant 4,5 s.

Conditions initiales : Elévateur en bas et taquets ouverts

=l ERM
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2.5 Grafcet d’empilage point de vue systéme

— Autorisation empilage . Pas de Palette en sortie

11 Fermer taquets

—T Taquets fermés

12 Monter élévateur

=T~ Elévateur en haut

13 Amener palette “Tempo”

—~ Palette présente sous I'élévateur . Tempo achevée

14 Descendre élévateur

—— Elévateur en position intermédiaire

15 Ouvrir taquets

—— Taquets ouverts

16 Descendre élévateur

—T— Elévateur en bas

=l ERM
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2.6 Grafcet de dépilage point de vue systéme

—T— Autorisation dépilage

21 Monter élévateur

-1~ Elévateur en position intermédiaire

22 Fermer taquets

—T~ Taquets fermés

23 Monter élévateur

—T— Elévateur en haut

24 Evacuer palette

_| Présence palette en sortie convoyeur

25 “Attendre”

—— Tempo achevée

26 Descendre élévateur

—T— Elévateur en bas

27 Ouvrir taquets

T~ Taquets ouverts

=l ERM
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2.7 Grafcet d’initialisation point de vue systéme

Initialisation
|M30

—— Taquets fermés —1— Taquets ouverts
M31— MONTER ELEVATEUR
— Elévateur en haut
M32
—— /Présence palette — Présence palette
M33[— DESCENDRE ELEVATEUR M34 — DESCENDRE ELEVATEUR
—~ Elévateur en bas —~ Elévateur en position intermédiaire

M35 [— OUVRIR TAQUETS

—— Taquets ouverts

M36 [—| DESCENDRE ELEVATEUR

—— Elévateur en position basse

—— [ Initialisation

=l ERM
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DOSSIER TECHNIQUE MULTITEC FASCICULE 2.1 - Page 7

3 - DEFINITION DES ENTREES-SORTIES - VERSION ELECTRIQUE

3.1 Repérage des composants d’automatisation

A Moteur ME

Capteur
MMO 11s0
Vérin
- A
Capteur ngtzur
Capteur 11s1
MDE SEM
v Capteur
SEB
Capteur Moteur

Z 5 Z 5
44— e
MCE MCS
3.2 Table des mnémonigues
Mnémonique Correspondance
MC Moteur du convoyeur (Tapis )
MCE Rotation du moteur du convoyeur - Déplacement vers I'entrée
MCS Rotation du moteur du convoyeur - Déplacement vers la sortie
ME Moteur de I'élévateur
MDE Rotation du moteur de I'élévateur - Déplacement en descente
MMO Rotation du moteur de I'élévateur - Déplacement en montée
11A Vérin de manoeuvre des taquets
11A- Sortie de tige - Ouverture des taquets
11A+ Rentrée de tige - Fermeture des taquets
SEH Elévateur en position haute
SEM Elévateur en position intermédiaire (milieu)
SEB Elévateur en position basse
SPP Présence palette (sous I'élévateur)
SPE Palette évacuée
11s0 Taquets ouverts (tige du vérin 11A sortie)
11s1 Taquets fermés (tige du vérin 11A rentrée)

Les lignes grisées correspondent a la situation initiale du systéme.

=l ERM
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DOSSIER TECHNIQUE MULTITEC FASCICULE 2.1 - Page 8

3.3 Récapitulatif des entrées et mnémonigues associés (version électrigue)

Adresse Mnémonique Capteur ou bouton
Module 1
11,0 SVP Sélecteur version pneumatique
11,1 SVE Sélecteur version électrique
11,2 SVH Sélecteur version hydraulique
11,3 11s0 Capteur taquet 1 ouvert (tige vérin 11A sortie)
11,4 SEH Capteur élévateur en position haute
11,5 SEM Capteur élévateur en position intermédiaire
11,6 SEB Capteur élévateur en position basse
11,7
11,8 SPP Capteur présence palette
11,9 SPE Palette évacuée
11,10 Magasin Plein ( option CCF )
11,11 KAU 24V aprés AU
11,12 11s1 Capteur taquet 1 fermé (tige vérin 11A rentrée)
11,13 Test ( option CCF )
11,14 Libre

 Les lignes grisées correspondent a la situation initiale du systéme.

* Les boutons “Réarmement” et “Arrét d’'urgence” sont raccordés au module Préventa.

=l ERM

AutEmatismas Indusiriels 49732 C.arnentracs CFNFX



DOSSIER TECHNIQUE MULTITEC

FASCICULE 2.1 - Page 9

3.4 Récapitulatif des sorties et mnémonigques associés (version électrique)

Adresse Préactionneur Action Actionneur Ordre
Module 2
Q2,0 HMA Balise Verte Marche
Q2,1 1D- 11A- 11A Ouvrir taquet 1 (Sortir la tige du vérin 11A)
Q2,6 KMCE MCE MC Déplacer la palette vers I'élévateur
Q2,7 KMCS MCS MC Déplacer la palette vers la sortie
Q2,8 1D+ 11A+ 11A Fermer taquet 1 (Rentrer la tige du vérin 11A)
Q2,9 KMMO MMO ME Monter la palette
Q2,10 KMDE MDE ME Descendre la palette

=l ERM
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DOSSIER TECHNIQUE MULTITEC FASCICULE 2.1 - Page 25

7 - DEFINITION DES ENTREES-SORTIES - VERSION PNEUMATIQUE

7.1 Repérage des composants d’automatisation

Vérin Capteur
3A- T A ~ 11s0
Vérin
3A+ ¢ Capteur 11A .
3s1 N Capteur ZFIJDtEUf
Capteur 11s1
3s0 — |
T Capteur
2A+ 2s0
Capteur Moteur
2A- 2s1 MC
¢ Vérin - ~—_|
A
[ [
44— e
MCE Capteur MCS
SPP
7.2 Table des mnémoniques
Mnémonique Correspondance
MC Moteur du convoyeur
MCE Rotation du moteur du convoyeur - Déplacement vers I'entrée
MCS Rotation du moteur du convoyeur - Déplacement vers la sortie
11A Vérins de manceuvre des taquets
11A+ Rentrée de tige - Ouverture des taquets
11A- Sortie de tige - Fermeture des taquets
2A Veérin inférieur d'élévation - Course 160 mm
2A+ Sortie de tige - Montée de I'élévateur
2A- Rentrée de tige - Descente de I'élévateur
3A Vérin supérieur d'élévation - Course 100 mm
3A+ Sortie de tige - Montée de I'élévateur
3A- Rentrée de tige - Descente de I'élévateur
SPP Présence palette (sous I'élévateur)
SPE Palette (coté sortie) évacuée
11s0 Taquets ouverts (tige du vérin 11A sortie)
11s1 Taquets fermés (tige du vérin 11A rentrée)
2s0 Elévateur en position basse (tige du vérin 2A rentrée)
251 Elévateur en position intermédiaire (tige du vérin 2A sortie)
3s0 Elévateur en position basse (tige du vérin 3A rentrée)
3sl Elévateur en position haute (tige du vérin 3A sortie)

Les lignes grisées correspondent & la situation initiale du systéme.
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7.3 Récapitulatif des entrées et mnémoniques associés (version pneumatique)

Adresse Mnémonique Capteur ou bouton
Module 1

11,0 SVP Sélecteur version pneumatique

11,1 SVE Sélecteur version électrique

11,2 SVH Sélecteur version hydraulique

11,3 11s0 Capteur taquet 1 ouvert (tige vérin 11A sortie)

11,4 2sl Capteur tige du vérin 2A sortie

11,5 2s0 Capteur tige du vérin 2A rentrée

11,6 3s1 Capteur tige du vérin 3A sortie

11,7 3s0 Capteur tige du vérin 3A rentrée

11,8 SPP Capteur présence palette

11,9 SPE Palette évacuée

11,10 Magasin Plein ( option CCF )

11,11 KAU 24V aprés AU

11,12 11s1 Capteur taquet 1 fermé (tige vérin 11A rentrée)

11,13 Test (option CCF )

11,14 Libre

* Les lignes grisées correspondent a la situation initiale du systéme.

* Les boutons “Réarmement” et “Arrét d’'urgence” sont raccordés au module Préventa.

NOTE IMPORTANTE:

« L’élévateur est en position basse lorsque les tiges des vérins 2A et 3A sont rentrées
(Etat 2s0 et 3s0)

* L’élévateur est en position intermédiaire lorsque la tige du vérin 2A est sortie (Etat 2s1).

« L’élévateur est en position haute lorsque les tiges des vérins 2A et 3A sont sorties
(Etat 2s1 et 3s1).
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DOSSIER TECHNIQUE MULTITEC

FASCICULE 2.1 - Page 27

7.4 Récapitulatif des sorties et mnémoniques associés (version pneumatique)

Adresse Préactionneur Action Actionneur Ordre

Module 2
Q2,0 HMA Balise Verte Marche
Q2,1 1D- 11A- 11A Ouvrir taquet 1 (Sortir la tige du vérin 11A)
Q2,2 2D+ et KA1 2A+ 2A Monter |'élévateur (Sortir la tige du vérin 2A)
Q2,3 2D- et KA2 2A- 2A Descendre I'élévateur (Rentrer la tige du vérin 2A)
Q2,4 3D+ 3A+ 3A Monter I'élévateur (Sortir la tige du vérin 3A)
Q2,5 3D- 3A- 3A Descendre I'élévateur (Rentrer la tige du vérin 3A)
Q2,6 KMCE MCE MC Déplacer la palette vers I'élévateur
Q2,7 KMCS MCS MC Déplacer la palette vers la sortie
Q2,8 1D+ 11A+ 11A Fermer taquet 1 (Rentrer la tige du vérin 11A)

NOTE IMPORTANTE:

» La montée de I'élévateur en position haute correspond a la sortie des tiges des vérins 2A et 3A
(Actions 2A+ et 3A+).

» La montée de I'élévateur en position intermédiaire correspond a la sortie de la tige du vérin 2A

(Action 2A+) la tige du vérin 3A étant en position rentrée.

 La descente de I'élévateur en position basse correspond a la rentrée des tiges des vérins 2A et 3A
(Actions 2A- et 3A-).
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DOSSIER TECHNIQUE MULTITEC FASCICULE 2.1 - Page 43

1 - DEFINITION DES ENTREES-SORTIES - VERSION HYDRAULIQUE

11.1 Repérage des composants d’automatisation

V;rin Capteur
11s0
5A+ ™~ Véri
erin
Capteur
SEH bA
5A- Capteur
Capteur
Capteur 11s1 SPE
SEM
Capteur
SEB
Moteur
Z 5
< - >
MCE Capteur MCS
SPP
11.2 Table des mnémoniques
Mnémonique Correspondance
MC Moteur du convoyeur
MCE Rotation du moteur du convoyeur - Déplacement vers l'entrée
MCS Rotation du moteur du convoyeur - Déplacement vers la sortie
11A Vérins de manceuvre des taquets
11A+ Rentrée de tige - Fermeture des tagquets
11A- Sortie de tige - Ouverture des taquets
5A Veérin hydraulique d'élévation
5A+ Sortie de tige - Montée de I'élévateur
BA- Rentrée de tige - Descente de I'élévateur
SPP Présence palette (sous I'élévateur)
SPE Palette évacuée (coté sortie)
11s0 Taquets ouverts (tige du vérin 11A sortie)
11s1 Taquets fermés (tige du vérin 11A rentrée)
SEH Elévateur en position haute
SEM Elévateur en position intermédiaire (milieu)
SEB Elévateur en position basse

Les lighes grisées correspondent a la situation initiale du systeme.
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11.3 Récapitulatif des entrées et mnémonigues associés (version hydrauligue)

Adresse Mnémonique Capteur ou bouton
Module 1
11,0 SVP Sélecteur version pneumatique
11,1 SVE Sélecteur version électrique
11,2 SVH Sélecteur version hydraulique
11,3 11s0 Capteur taquet 1 ouvert (tige vérin 11A sortie)
11,4 SEH Capteur élévateur en position haute
11,5 SEM Capteur élévateur en position intermédiaire
11,6 SEB Capteur élévateur en position basse
11,7
11,8 SPP Capteur présence palette
11,9 SPE Palette évacuée
11,10 Magasin Plein ( option CCF)
11,11 KAU 24V aprés AU
11,12 11s1 Capteur taquet 1 fermé (tige vérin 11A rentrée)
11,13 Test ( option CCF)
11,14 Libre

* Les lignes grisées correspondent a la situation initiale du systéme.

* Les boutons “Réarmement” et “Arrét d’'urgence” sont raccordés au module Préventa.

NOTE IMPORTANTE:
« L'élévateur est en position basse lorsque la tige du vérin 5A est rentrée.

« L'élévateur est en position haute lorsque la tige du vérin 5A est sortie.
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11.4 Récapitulatif des sorties et mnémonigues associés (version hydraulique)

Adresse Préactionneur Action Actionneur Ordre

Module 2
Q2,0 HMA Balise Verte Marche
Q2,1 1D- 11A- 11A Ouvrir taquet 1 (Sortir la tige du vérin 11A)
Q2,2 5D+ et KA1 5A+ 5A Monter I'élévateur (Sortir la tige du vérin 5A)
Q2,3 5D- et KA2 5A- 5A Descendre I'élévateur (Rentrer la tige du vérin 5A)
Q2,6 KMCE MCE MC Déplacer la palette vers I'élévateur
Q2,7 KMCS MCS MC Déplacer la palette vers la sortie
Q2,8 1D+ 11A+ 11A Fermer taquet 1 (Rentrer la tige du vérin 11A)
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CONFI GURATI ON

Ter m nal

Langue systeéne: Francai s
Page par défaut: Page systeénme
Mot de passe: Aucun

Li ai son | nprimante
Nonbre de col onnes: 132
Saut de |igne automatique: Qui
Al i mentation automati que: Non
Vitesse: 9600
Bits de données: 8
Bits de stop: 1
Parité: | mpaire
Prot ocol e XON- XOFF: Non
Gestion des sighaux nmodem Non
Dupl ex: Hal f

Codes de contrdle (en hexadéci mal)

Gras ON: 1B45
Gras OFF: 1B46
Soul i gné ON: 1B2D31
Soul i gné OFF: 1B2D30

Parametres du Protocol e

Parité: | mpaire
Nonmbre d' adresses : 2

C:\ Dossi er _SEF_ERM Modi f\ SEFMULTI . DOP Page 2
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TABLE DE DI ALOGUE

Taille de la table: 7 nmots
Péri ode de scrutation: 400 s
Adr esse Foncti on Acces
%W\D[ 0] | mmge touches fonction statiques XBT - >API
%W\D[ 1] Numér o page affichée XBT - >API
%UWO[ 2] Numéro page a traiter XBT<- >API
YWD 3] Autorisation d' écriture table XBT<- API
YWD 4] Al l umage Del s touches fonction statiques XBT<- API
%W\O[ 5] Verrouill age touches fonction statiques XBT<- API
%W\O[ 6] Tabl e des al arnmes XBT<- API
C:\ Dossi er _SEF_ERM Modi f\ SEFMULTI . DOP Page 3
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Arborescence des Pages Application
30 Page(s)

PAGE
PAGE
PAGE
PAGE
PAGE
PAGE
PAGE
PAGE
. PAGE
11 : PAGE 11
10 : PAGE 10
12 : PAGE 12
13 : PAGE 13
14 : PAGE 14
15 : PAGE 15
16 : PAGE 16
17 : PAGE 17
18 : PAGE 18
19 : PAGE 19
20 : PAGE 20
21 : PAGE 21
22 : PAGE 22
23 : PAGE 23
24 : PAGE 24
26 : PAGE 26
28 : PAGE 28
30 : PAGE 30
31 : PAGE 31
32 : PAGE 32
33 : PAGE 33

CO~NOUA~AWNE
QO~NOOOUITRAWNE

Pages Application

PAGE APPLI CATION N° 1 : PAGE 1 (FRANCAIS)

WERSIONWN ELECTRIBUE
WRLID ©F 173

Type Apparition: Affichage

PAGE APPLI CATION N° 2 : PAGE 2 (FRANCAIS)

VERSIOWN FHEUMATIE®UE
WVALID ©F13

Type Apparition: Affichage
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Pages Application

PAGE

APPLI CATION N° 3 : PAGE 3 (FRANCAIS)

Type

PAGE

Apparition: Affichage

Type

PAGE

Apparition: Affichage

Type

PAGE

Apparition: Affichage

Type

PAGE

Apparition: Affichage

Type

VERSIOHN HYD o UE
URALTID
APPLI CATION N° 4 : PAGE 4 (FRANCAI S)
WERSIOHN HYDER F
WRLIDG®
APPLI CATION N° 5 : PAGE 5 (FRANCAI S)
COMMAMNDE HY LIaUE
FPROFP.CF 12 tF 2
APPLI CATION N° 6 : PAGE 6 (FRANCAIS)
L TRHEU tF 2
OUUVERTS RMES
APPLI CATION N° 7 : PAGE 7 (FRANCAI S)
O S FRL SouUs
oul E EUR

Apparition: Affichage

XBT-
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Pages Application

PAGE APPLICATION N° 9 : PAGE 9 (FRANCAIS)

Type Apparition: Affichage

PAGE APPLI CATION N° 8 : PAGE 8 (FRANCAIS)

WARLID.CF47

tF1» FPALETTE SO0ORTIE
oul COMHUOQYEUR
FORMART DE PFPAHLETTE

P ]

Type Apparition: Affichage

PAGE N° 8 : Chanps

N° [Car act éri sti ques|Equi penment Vari abl e M n

Acces

1 99999 MASTER | %W\2 0

Max A/ B/ C (A Bx+C)

L/ E

PAGE APPLI CATION N° 11 : PAGE 11 (FRANCAI S)

TOR COMNSIGHE AHHA
i F 173 VALIDCF4» CF22
Type Apparition: Affichage
PAGE APPL|I CATION N° 10 : PAGE 10 (FRANCAI S)
MoobOE HYDREAULIRGUE TOE
VALIDCF 42
Type Apparition: Affichage
PAGE APPLI CATION N° 12 : PAGE 12 (FRANCAI S)
i F 173 MODE i F 2
EMFILEUR CEFILEUR

Type Apparition: Affichage
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Pages Application

PAGE

APPLI CATION N° 13 : PAGE 13 (FRANCAI S)

Type

PAGE

MooOE EMPILEUER

Type

PAGE

Type

PAGE

Type

PAGE

Type

AHHULCF 3 WALTID 4 1
Apparition: Affichage
APPL| CATION N° 14 : PAGE 14 (FRANCAI S)
MoobE DEPILELWU
AHHULCF 3D WALIDCF 42
Apparition: Affichage
APPLI CATI ON N° 15 : PAGE 15 (FRANCAI S)
AUTADO MODE CsC
i F 173 )
Apparition: Affichage
APPL| CATION N° 16 : PAGE 16 (FRANCAIS)
MODE RAUTOMRATID
ccyY CF12 AHMMNUL 33
Apparition: Affichage
APPLI CATION N° 17 : PAGE 17 (FRANCAI S)
MmooE COUP PAR C P
ccY ©F12 AHHNUL F 3o

Apparition: Affichage
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Pages Application

PAGE

APPLI CATION N° 18 : PAGE 18 (FRANCAIS)

Type

PAGE

Type

PAGE

Type

PAGE

Type

PAGE

Type

PAGE

MODE RAUTOMATIA®UE

AREET FIHWH CYCLE <©F4:73
Apparition: Affichage
APPLI CATION N° 19 : PAGE 19 (FRANCAIS)

FIN DE CYCLE
EH COURS

Apparition: Affichage
APPLI CATI ON N° 20 : PAGE 20 (FRANCAI S)

moobE COUP PFPAR COUF

ccY ©F12 AREET ©F42
Apparition: Affichage
APPL| CATI ON N° 21 : PAGE 21 (FRANCAIS)

FIN DE CHYCLE HMODE

ccyY CF12 cour-COUPF
Apparition: Affichage
APPLI CATI ON N° 22 : PAGE 22 (FRANCAI S)

i F 173 IHIT i F 300

Uot[ J[]] tF2y MARCHE

Apparition: Affichage

N° 22 : Chanps

N° |Car act éri sti ques|Equi pement Vari abl e M n

Max Al B/ C (A Bx+C)

Acceés

1

LLLLL] MASTER |%4W\7

L/ E

PAGE

N° 22 : Listes Enungérées

C:\ Dossi er _SEF_ERM Modi f\ SEFMULTI . DOP
XBT- H022010
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Pages Application

PAGE N° 22 : Listes Enunérées

Champ n° 1
1 ELEC
2 FHEL
3 HYDR
PAGE APPLI CATION N° 23 : PAGE 23 (FRANCAI S)
IMITIALISATION
IMITOCF 12 AMHUL ©F32
Type Apparition: Affichage
PAGE APPLI CATION N° 24 : PAGE 24 (FRANCAIS)
INITTIRARLISATION
EH COURSE
Type Apparition: Affichage
PAGE APPLI CATION N° 26 : PAGE 26 (FRANCAIS)
PRARS TRBLE TRAMSFERT
AMHULLCF 32 UALIDCF 42
Type Apparition: Affichage
PAGE APPLI CATION N° 28 : PAGE 28 (FRANCAI S)
SYSTEME IHWITIALISE
VALIDRATIOMN ©F47
Type Apparition: Affichage
PAGE APPLI CATION N° 30 : PAGE 30 (FRANCAIS)
REFEISE CYCLE P F 13
INITTIALISATION CF 22

Type Apparition: Affichage
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Pages Application

PAGE

APPLI CATION N° 31 : PAGE 31 (FRANCAIS)

Type

PAGE

@UANTITE PFPALETTES
AMHUL ©F33 ATTEINTE

Apparition: Affichage

APPLI CATI ON N° 32 : PAGE 32 (FRANCAIS)

Type

PAGE

DEFAUT ELEUVATEUR
RCBUITTER ET REARMER

Apparition: Affichage

APPL| CATI ON N° 33 : PAGE 33 (FRANCAI S)

Type

ARRET D URGEMNCE
RCRBUITTER ET REARMER

Apparition: Affichage
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STATION

DOSSIER TECHNIQUE

Application :

Concepteur :

Version Logiciel:

Projet :

Version application :

Date de derniére modification :

Automate cible :

SEFMULTI_V26.STX

PL7 V4.3

0.0

13/04/2006 07:23:14

TSX 3721

Checksum : 2AF2C

Auteur : JMN

1 Page de garde

Service : BE

Automate cible : TSX 3721

MULTITEC

AUTONOME

Imprimé le 13/04/2006

Indice : AO3A

Folio:1-1

Ce document est la propriété de la société ERM Automatismes et ne peut étre reproduit ou communiqué sans son autorisation.




SOMMAIRE

e (o[l o [ o = T o L= PO P PP PR POPPPPPPPIN 1p
Ao 1101 1.7 11 = S 1p
KO0 10110 8] = 11T o IO PP PO PPP PP p
3.1 Configuration MALEIIEIIE. ..........uuuiiiiiiiiiiie et e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e aneaaeeeaees 6p
3.1.1 CONfIQUIALION AES FACKS. ... .eeiieiiiiiiiiii ettt ettt e ettt e e e et e e e e e s s abbr e e e e e e e e annrneeeeeeaane 1p
3.1.2 Parametres deS COUPIBUIS........ccii it e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e s e e e e s eaeeees 5p
3.2 Configuration 10GICIEIIE. ........coi e e e e eeeeas 1p

e oo =0 010 TP SRTPPPPR 42p
RS | (0T (W L= T=T o] ] o= 1o I URPPPPRTRTIIN 1p
A - T T 1Y = ] oSO R S PPPPPPPT 41p
i N Y= Tox (o] 1= R USRUUPPPU PPN 41p
O N RS T~ Tox 1 ] PP TP PSPPI 41p

5 RETEIENCES CIOISEES. ... ..ttt et e e e e e e e e e e e e e e e e et e e e e e et b ae e b e s seeeeeeeaeaaaaaeaeaaeaaaseesssaasssssnanereeeees 11p
O IF=To] (=TS0 = T 10> (o] o HOR PP PUPT SRR 1p
A= =1 ] [ TSP 8p
N[ g gl o =T (o1 =1 LT o = o [= =SS 71
Auteur : JMN 2 Sommaire MULTITEC  |Imprimé le 13/04/2006
Service : BE Indice : AO3A
Automate cible : TSX 3721 AUTONOME  |Folio : 2 -1

Ce document est la propriété de la société ERM Automatismes et ne peut étre reproduit ou communiqué sans son autorisation.



CONFIGURATION DES RACKS

Adresse Module Famille Référence
00 Processeurs TSX 3721
01-02 Tout ou Rien TSX DMZ 28DR
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TSX 3721 [POSITION 00]

Identification du module :

Référence commerciale : TSX3721 Désignation : PROCESSEUR 3721

Position : 00

Caractéristiques Mémoire :

RAM interne : 20 KMOTS Cartouche : 0 KMOTS

Parameétres des taches :

Tache MAST : Tache FAST :

cyclique : OUI

période : 0ms période : 5ms

chien de garde : 250 ms chien de garde : 100 ms

Mode de marche :

Run/Stop(%d1.8) : NON

Alarme (%Q2.0) : NON

Sauvegarde du programme et des premiers %Mwi (%41.9) : NON
Démarrage automatique en Run : OUI

RAZ des YMwi sur reprise a froid : OUI

Auteur : JMN 3.1 Configuration matérielle MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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Identification du module :

Réf. commerciale :
Position :

Parameétres de lavoie 0

Affectation Tache/Voie :
Type de voie :
Fonction Métier :

TSX 3721 [POSITION 00]

TSX3721
00

MAST
Prise Terminal
LIAISON UNI-TELWAY

Désignation :
Symbole :

Symbole voie :

PROCESSEUR 3721

Vitesse de Trans. : 19200 Bits/s Délai : 30ms

Type de coupleur : Maitre Parité : impaire

Nombre d'esclaves : 8

Parameétres de lavoie 1

Voie non configurée

Auteur : JMN 3.1 Configuration matérielle MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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Identification du module

TSX DMZ 28DR [ENTREES : POSITION 01]

Réf. commerciale

Position

Parameétres communs

Type

Parameétres des voies

: TSXDMZ 28DR

: Entrées

Désignation

Type d'entrées

: 16E 24VCC+12S REL BORN

: Logique positive

Voie Repeére S.D. Alim. Téache Filtrage Symbole Fonction

0 %I1.0 Active MAST 4 ms

1 %I1.1 Active MAST 4ms

2 %I1.2 Active MAST 4ms

3 %I1.3 Active MAST 4 ms

4 %I1.4 Active MAST 4ms

5 %I1.5 Active MAST 4ms

6 %I1.6 Active MAST 4 ms

7 %I1.7 Active MAST 4ms

8 %I1.8 Active MAST 4ms

9 %I1.9 Active MAST 4 ms

10 %I1.10 Active MAST 4ms

11 %I1.11 Active MAST 4 ms

12 %I1.12 Active MAST 4ms

13 %I1.13 Active MAST 4ms

14 %I1.14 Active MAST 4ms

15 %I1.15 Active MAST 4ms

Auteur : JMN 3.1 Configuration matérielle MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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Identification du module

TSX DMZ 28DR [SORTIES : POSITION 02]

Réf. commerciale : TSXDMZ 28DR Désignation 1 16E 24VCC+12S REL BORN
Position

Parameétres communs

Type : Sorties Mode de repli :Repli a0
Paramétres des voies

Voie Repére S.D. Alim. Tache Symbole Fonction

0 %Q2.0 Active MAST

1 %Q2.1 Active MAST

2 %Q2.2 Active MAST

3 %Q2.3 Active MAST

4 %Q2.4 Active MAST

5 %Q2.5 Active MAST

6 %Q2.6 Active MAST

7 %Q2.7 Active MAST

8 %Q2.8 Active MAST

9 %Q2.9 Active MAST

10 %0Q2.10 Active MAST

11 %Q2.11 Active MAST

Auteur : JMN 3.1 Configuration matérielle MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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TSX DMZ 28DR [POSITION 01]

Identification du module :

Réf. commerciale : TSXDMZ 28DR Désignation
Position 101 Symbole

Parametres du compteur 0:

Fonction métier : Décomptage

Symbole :

Evénement :EVTO

Interfaces d'entrée : 1 entrée IA

Type de capteurs : Contact mécanique

Choix présélection : Front montant IPres

Fonct. sur passage a0 : Sans présélection décompteur
Valeur présélection :0

Parameétres du compteur 1 :

Fonction métier : Décomptage

Symbole :

Evénement :EVTO

Interfaces d'entrée : 1 entrée IA

Type de capteurs : Contact mécanique

Choix présélection : Front montant IPres

Fonct. sur passage a0 : Sans présélection décompteur

Valeur présélection :0
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CONFIGURATION DES BITS, MOTS ET BLOCS FONCTIONS

BITS MOTS BLOCS FONCTIONS
Interne (%M) 256 Interne (%MB,%MW,%MD,%MF) 512 Timer(s) (%TM) 32
Systeme (%S) 128 Systéme (%SW,%SD) 128 Timer(s) série 7 (%T) 32
Commun (%NW) 0 Monostable(s) (%MN) 4
Constant (%KB,%KW,%KD,%KF) 128 Compteur(s) (%C) 32
Registre(s) (%R) 4
Drum(s) (%DR) 2
CONFIGURATION GRAFCET
Nombre d'étapes : 96
Nombre d'étapes actives : 16
Nombre de transitions : 20
Nombre de macro-étapes : 0
Nombre d'étapes de macro-étape (y compris les %XMi, %Xi.IN et %Xi.OUT) :
Auteur : JIMN 3 Configuration MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
Service : BE_E 3.2 Configuration logicielle Ind?ce - AO3A
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STRUCTURE APPLICATION

Tache Section Module Langage

MAST SECTIONGR? PRL LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART GRAFCET
CHART - PAGEO %X0->%X1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X1->%X0 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X0->%X2 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X2->%X0 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X50->%X51 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X51->%X52 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X52->%X50 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X50->%X53 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X53->%X50 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X10->%X11 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X11->%X12 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X12->%X13 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X13->%X14 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X14->%X15 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X15->%X16 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X16->%X10 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X20->%X21 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X21->%X22 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X22->%X23 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X23->%X24 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X24->%X25 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X25->%X26 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X26->%X27 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X27->%X20 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X11 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X13 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X15 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X20 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X22 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X24 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X25 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
CHART - PAGEO %X27 N1 LANGAGE A CONTACTS (LD)
POST LANGAGE A CONTACTS (LD)

Auteur : JIMN 4 Programme MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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MAST-PRL

Commentaire :

(*AUTORISATION DE DIALOGUE AV EC XBT*)
%L0

OPERATE

Liste de Variables utilisées dans le rung :

%MW3:=16#A507 u

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW3 AUTORISATION DE TABLE
(*IMAGE ETAPE 50%)
%L2
%X50 %M251
| \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X50
%M251
(*INIT G7 (%S21) et FIGEAGE G7 (%523)%)
%L5
%M3 %S21
.
%S1
%S0
%M70 %M2
P
%M3 %S23
\
%M1
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%S21
%S1
%S0
%M70 BIT INITIALISATION
%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU
%S23
%M1 ETAPE AU GRAFCET AU
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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MAST-PRL

(*Bit Systéeme Initialisé F4 page 28%)

96L5+1
COMPARE %MWO:X3 %M83
— %MW1=28 I I <

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X3
%M83 VALIDATION SY STEME INTIALISE (F4)
(*CEG7 AU
%L10
%MO %I1.11 %M

| | ;
— | d C

9%6ML %0111 9%M5
| |5 e
P
| I \

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%I1.11 ARRET DURGENCE

%M4 CEMO a M1

%M1 ETAPE AU GRAFCET AU
%M5 CEML a M2

(*CEG7 AU*)
%L15

%M2 %I1.11 %M6

| | -
— | d C

%M73 9%M7
| e
P
| \

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU

%I1.11 ARRET D'URGENCE

%M6 CEM2 a M1

%M73 BIT DEPART CYCLE

%M7 CEM2 & MO

Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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MAST-PRL

(* CEg7 AU¥)
%L20
%M2 %M70 %M8
I | | 4 >
I | N
%M3 %M20 %M83 %M9
H -
%I1.11 %M10

/|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU
%M70 BIT INITIALISATION
%M8 CEM2 a M3
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%M20 Cl
%M83 VALIDATION SY STEME INITIALISE (F4)
%M9 CEM3 a Mo
%I1.11 ARRET D'URGENCE
%M10 CEM3 a M1
(* Marche G7 AU *)
%L25
%M255 %MO
/ N
%M7
%Mo
%MO % M4
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M255 INIT GRAFCET EN BIT
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%M7 CEM2 a MO
%M9 CEM3 a Mo
% M4 CEMO a M1
(* Arret G7 AU ¥)
%L30
% M4 %M255 %M1
.
%M1 %M5
%M6
%M10
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

MAST-PRL

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M CEMO a M1
%M255 INIT GRAFCET EN BIT
%M1 ETAPE AU GRAFCET AU
%M5 CEM1 a M2
%M6 CEM2 a M1
%M10 CEM3 a ML
(* Rear G7 AU*)
%L35
%M5 %M255 %M2
| \
%M2 %M6 %M7 %M8
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M5 CEM1 a M2
%M255 INIT GRAFCET EN BIT
%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU
%M6 CEM2 a M1
%M7 CEM2 a MO
%M8 CEM2 a M3
(* Init G7 AU %)
%L40
%M8 %M255 %M3
| \
%M3 %M9 %M10
COMPARE %MWO0:X0
— %MW1=23
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M8 CEM2 a M3
%M255 INIT GRAFCET EN BIT
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%M9 CEM3 a Mo
%M10 CEM3 aMl
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X0
(* Entree G7 Init *)
%L50
%M3 %M30
P 4
.
%M30 %M38 %MAT7 %M3
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT
%M38 CEM30 a M31
%MAT7 CEM30 a M36
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(* CEG7 INIT*)

MAST-PRL

%L55
%M30 %M29 %M38
I | \
%M31 %M27 %M39
I I N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT
%M29 TAQUETS FERMES
%M38 CEM30 a M31
%M31 ETAPE 1 GRAFCET INIT
%M27 POSITION HAUTE ELEVATEUR
%M39 CEM31 a M32
(* CEGT7 INIT %)
%L60
%M32 %M78 %M40
— C
%M78 %M42
I \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M32 ETAPE 2 GRAFCET INIT
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%M40 CEM32 a M33
%M42 CEM32 a M34
(* CEG7 INIT %)
%L65
%M33 %M25 %MA1
I I N
%M34 %M26 %M43
I I N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M33 ETAPE 3 GRAFCET INIT
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR
%MA1 CEM33 a M35
%M34 ETAPE 4 GRAFCET INIT
%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
%M43 CEM34 a M35
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MAST-PRL

(* CEG7 INIT *)
%L70
%M35 %M28 % M4
I | \
%M36 %M25 %M45
I I N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M35 ETAPE 5 GRAFCET INIT
%M28 TAQUETS OUVERTS
%Ma4 CE M35 a M36
%M36 ETAPE 6 GRAFCET INIT
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR
%M45 CEM36 a M37
(* CEG7 INIT¥)
%L75
%M30 %M28 %MAT7
I | \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT
%M28 TAQUETS OUVERTS
%MAT7 CEM30 a M36
(* Etap G7INIT *)
%L80
%M3 %M38 %M31
| .
%M31 %M39
%M39 %M32
.
%M32 %M40 %M42
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%M38 CEM30 a M31
%M31 ETAPE 1 GRAFCET INIT
%M39 CEM31 a M32
%M32 ETAPE 2 GRAFCET INIT
% M40 CEM32 a M33
%M42 CEM32 a M34
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(* etap G7INIT *)

MAST-PRL

%L85
%M3 %M40 %M33
| .
%M33 %M41
%M42 %M34
\
%M34 %M43
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
% M40 CEM32 a M33
%M33 ETAPE 3 GRAFCET INIT
%M41 CEM33 a M35
%M42 CEM32 a M34
%M34 ETAPE 4 GRAFCET INIT
%M43 CEM34 a M35
(* etap G7INIT *)
%L90
%M3 %M41 %M35
| .
%M43 %MA7
%M35 %Ma4 %M44
%M36 %M45 %M36
d N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
% M4l CEM33 a M35
%M35 ETAPE 5 GRAFCET INIT
%M43 CEM34 a M35
%MAT7 CEM30 a M36
%M44 CE M35 a M36
%M36 ETAPE 6 GRAFCET INIT
%M45 CEM36 a M37
(* Sortie G7INIT *)
%L95
%M3 %MA45 %M37
I I N
%M37
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%M45 CEM36 a M37
%M37 ETAPE 7GRAFCET INIT
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(* Cond INIT %)
%L100

%M25 %M28

MAST-PRL

%M20

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR
%M28 TAQUETS OUVERTS
%M20 Cl
(* Autori Marche *)
%L110
%X51 %M22
. )
%X52
%X53 %M73
COMPARE:
H %MW1=6 =
COMPARE:
H %MW1=7 u
COMPARE:
— %MW1=9 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X51
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
%X52
%X53
%M73 BIT DEPART CYCLE
%MW1 PAGE AFFICHEE
(* VERSION PNEU *)
%L115
%I1.0 %lI1.1 %lI1.2 %M55
| | | (s
— \
%M56
4< R >_
%M57
4< R >_
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.0 VERSION PNEUMATIQUE
%I1.1 VERSION ELECTRIQUE
%I1.2 VERSION HY DRAULIQUE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(* VERSION HY DRAU TOUT OU RIEN*)
%L120

%I1.2 %I1.0 %I1.1

MAST-PRL

H N

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.2 VERSION HY DRAULIQUE
%I1.0 VERSION PNEUMATIQUE
%I1.1 VERSION ELECTRIQUE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M57 VERSION ELECTRIQUE
(* VERSION ELEC *)
%L125
%lI1.1 %I1.0 %I1.2 %M57
| | | (s
— N
%M55
(0
%M56
("
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.1 VERSION ELECTRIQUE
%I1.0 VERSION PNEUMATIQUE
%I1.2 VERSION HY DRAULIQUE
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
(*RAZ VERSION¥)
%L127
%S1 %M55
| .
%M56
R >_
%M57
R >—
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%S1
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
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MAST-PRL

%M25

(* POS BASSE*)
%L130
%M56 %116
| |
|
%M57
%M55 %IL5 %I1.7
| | | |
| |

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(>

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%I1.6 ELEVATEUR EN BASSE/ TIGE 3A SORTIE
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%I1.5 ELEVATEUR EN INTERMEDIAIRE / TIGE 2A RENTREE
%lI1.7 TIGE 3A RENTREE
(* POS INTER ELEV *)
9%L135
%M56 %I1.5 %M26
| \ )
%M57
%M55 %I1.6 %I1.5
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%I1.5 ELEVATEUR EN INTERMEDIA IRE / TIGE 2A RENTREE
%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%I1.6 ELEVATEUR EN BASSE/ TIGE 3A SORTIE
(* POS HAUTE ELEV *)
%L.140
%M56 %I1.4 %M27
| \ )
%M57
%M55 %I1.4 %I1.6
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%l1.4 ELEVATEUR EN HAUT / TIGE 2A SORTIE
%M27 POSITION HAUTE ELEVATEUR
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%I1.6 ELEVATEUR EN BASSE/ TIGE 3A SORTIE
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(* TAQUETS OUV _appel page 6*)
%L145
COMPARE: %MWO:X0 %M28
— %MW1=6 I I < >—
%I1.3
%M30 OPERATE:
%MW2:=6 H
%M35
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X0
%M28 TAQUETS OUVERTS
%I1.3 TAQUETS OUVERTS
%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT
%MW2 PAGE A TRAITER
%M35 ETAPE 5 GRAFCET INIT

(* TAQUETS FERMES *)

%L150
COMPARE—— %MWO: X1 %M29
— %MW1=6 | | /
| \
%I1.12
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X1
%M29 TAQUETS FERMES
%I1.12 TAQUETS FERMES
(* TEMP ENTREE PAL *)
%L155
%X13 %MO %M78 %TO %M250
I | | | | £ T e >
I | | \
TB: 100ms
C
T.P. 10
MODIF; Y
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X13
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%TO TEMPO ENTREE PALETTE
%M250 BIT POUBELLE
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(* TEMP SORTIE PAL *)
%L160

%X25 %MO %M79

MAST-PRL

%T1

H

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X25
%MO
%M79
%T1
%M250

(* COMPT PALETTE )
%L170

%M3

SYMBOLE

%CO0

E T

TB: 100ms
C

T.P. 10
MODIF: Y

%M250

-

%X16

|o

CP.5
Ccu

%X24 COMPARE:

%C0.V>0

MODIF: Y

CD

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M3
%CO0
%M23
%X16
%X24
%C0.V

%L190

(*INITIALISATION N° PROGRAMME®)

COMMENTAIRE

(-

ETAPE INITIALE GRAFCET AU
BIT PAGES TABLE DE TRANSFERT

TEMPO SORTIE PALETTE

BIT POUBELLE

%M23

4

SYMBOLE

COMMENTAIRE

ETAPE INIT GRAFCET AU

\

NOMBRE DE PALETTES ATTEINT

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%MW22

%L199

%M254

SYMBOLE

OPERATE

%MW22:=1 u

COMMENTAIRE
FORMAT DE PALETTE

%M255

=

(-
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

MAST-PRL

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M254 INIT GRAFCET EN BIT
%M255 INIT GRAFCET EN BIT
(*SAUT PAGES ALARMES?*)
%L205
%I1.11 %1243
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.11 ARRET D'URGENCE
(* PAGE 22 Champ_Version_F1_ELEC¥)
%L206
%M57 OPERATE
Ai I %MW7:=1 =
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%MW7 PAGE 22 Champ_Version_F1_ELEC _HYD_PNEU
(* PAGE 22 Champ_Version_F1_PNEU*)
%L208
%M55 OPERATE
—i I %MW7:=2 H
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%MW7 PAGE 22 Champ_Version_F1_ELEC HYD_PNEU
(* PAGE 22 Champ_Version_F1_HY DR*)
%L212
%M56 OPERATE
Ai I %MW7:=3 =

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN

%MW7 PAGE 22 Champ_Version_F1_ELEC_HYD_PNEU
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(*APPEL PAGE 12 XBT : Empileur ou Depileur*)
%L227
COMPARE %MWO:X2 OPERATE:
— %MwW1=31 I I %MW2:=12 1
COMPARE
— %MW1=13
COMPARE——
— %MwW1=14
COMPARE %MWO:X2 %M55 %M20
— %MW1=22 I I I
%M56
%M57
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0:X2
%MW2 PAGE A TRAITER
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M20 Cl
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
(*APPEL PAGE 13 XBT: mode Empileur*)
%1228
COMPARE %MWO0:X0 %I1.10 OPERATE:
— 9%MW1=12 I I I /| I %MW2:=13 H
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X0
%I1.10 MAGASIN PALETTES PLEIN
%MW?2 PAGE A TRAITER
(*APPEL PAGE 14 XBT: mode Depileur*)
%L229
COMPARE—— %MWO: X1 OPERATE:
— %MW1=12 I I %MW2:=14 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X1
%MW2 PAGE A TRAITER
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(*APPEL PAGE 15 XBT: Mode Auto ou CPC*)
%L230
COMPARE %MWO0:X3 OPERATE:
— %MW1=13 I I %MW2:=15 1
COMPARE
— %MW1=14
COMPARE—— %MWO:X2
— %MW1=16 I I
COMPARE
— %MW1=17
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X3
%MW2 PAGE A TRAITER
%MWO0:X2
(*APPEL PAGE 16 XBT: mode Auto*)
%L231
COMPARE %MWO0:X0 OPERATE:
— %MW1=15 I I %MW2:=16 1
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X0
%MW2 PAGE A TRAITER
(*APPEL PAGE 17 XBT: mode CPC*)
%L232
COMPARE %MWO:X1 OPERATE:
— %MW1=15 I I %MW2:=17 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X1
%MW?2 PAGE A TRAITER
(*APPEL PAGE 18 XBT: Auto fin de cycle*)
%L233
COMPARE—— %MWO0: X0 OPERATE:
— %MW1=16 %MW2:=18 —
%X51 %MO %X11 %X15
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0:X0
%MW2 PAGE A TRAITER
Auteyr : JMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

MAST-PRL

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X51
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X11
%X15
(*APPEL PAGE 19 XBT: Fin en cours*)
%L234
COMPARE—— %MWO0:X3 OPERATE:
— %MW1=18 I I %MW2:=19 —
%X52 %MO
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X3
%MW?2 PAGE A TRAITER
%X52
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
(*APPEL PAGE 20 XBT: CPC¥)
%L235
COMPARE %MWO0:X0 OPERATE:
— %MW1=17 %MW2:=20 m
%X53 %M76 %MO
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X0
%MW?2 PAGE A TRAITER
%X53
%M76 BIT ARRET FIN DECYCLE
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
(*APPEL PAGE 21 XBT: fin de cycle CPC¥)
%L236
COMPARE—— %MWO0:X3 OPERATE:
— %MW1=20 %MW2:=21 —
%X53 %MO %M76
%I1.10 %M72
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X3
%MW2 PAGE A TRAITER
%X53
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%M76 BIT ARRET FIN DE CYCLE
%I1.10 MAGASIN PALETTES PLEIN
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

MAST-PRL

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
(*APPEL PAGE 22 XBT: Version_Init_Marche¥*)
%L237
%M1 %X50 %M77 %M80 %M81
%S21 OPERATE:
%MW2:=22 —
COMPARE %X50 %MWO:X2
oo | | | |
%M83
COMPARE %X20
— %MW1=6
COMPARE %MWO0:X3
— %MW1=19
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M1 ETAPE AU GRAFCET AU
%X50
%M77 BIT CHOIX TECHNOLOGIE
%M80 BIT PAGES INITIATISATION
%M81 BIT PAGES CYCLES
%S21
%MW2 PAGE A TRAITER
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X2
%M83 VALIDATION SY STEME INITIALISE (F4)
%X20
%MWO0: X3
(*APPEL PAGE 23 XBT: Validation Initialisation®)
%L239
COMPARE—— %MWO0:X1 %M55 OPERATE:
— %MW1=22 I I %MW2:=23 —
COMPARE %M56
— %MW1=30
%M57
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X1
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%MW?2 PAGE A TRAITER
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(*APPEL PAGE 24 XBT: Init en cours¥)
%L240

MAST-PRL

%M3 %M20 OPERATE
Ai I I/I %MW2:=24 H
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
%M20 Cl
%MW2 PAGE A TRAITER
(*APPEL PAGE 30 XBT: Reprise Init ou Cycle*)
%1243
%MO %M80 %X50 OPERATE:
4| /I I /I I /I SoMW2:=30 i
COMPA RE———— %MWO0:X2
— %MW1=23 I I
%M2
P
%I1.11

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%M80 BIT PAGES INITIATISATION
%X50
%MW2 PAGE A TRAITER
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0:X2
%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU
%I1.11 ARRET D'URGENCE
(*APPEL PAGE 28 XBT:Systeme Initialisé*)
%L244
COMPARE————  %MWO0:X0 %M20 OPERATE:

— %MW1=23 I I I I %MW2:=28 —

%M3
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X0
%M20 Cl
%MW2 PAGE A TRAITER
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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MAST-PRL

(*APPEL PAGE 31 XBT: Nbr Palettes*)

%L245

%11.10 COMPARE %MWO:X0 OPERATE
4‘ }— %MW1=12 I I %MW2:=31 -
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.10 MAGASIN PALETTES PLEIN
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X0
%MW2 PAGE A TRAITER

(*APPEL PAGE ALARME 1 XBT: Arrét d'urgence®)

%L248

%I1.11 COMPARE: OPERATE:
—| /| }— %MW1<>32 %MW2:=33 u
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.11 ARRET D'URGENCE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MW?2 PAGE A TRAITER

(*BIT DINITIALISATION*)
%L250
COMPARE %MWO0:X0 %M70
— %MW1=23 || e >_
| \

Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0:X0
%M70 BIT INITIALISATION
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MAST-PRL

%M71

()

%M71

(*BIT MODE AUTOMATIQUE®*)
%L251
COMPARE %MWO0:X0
— %MW1=16 I I
%M76
%M251
P
%M71 %X52
%S1

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(>

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X0
%M71 BIT MODE AUTOMATIQUE
%M76 BIT ARRET FIN DE CYCLE
%M251
%X52
%S1
(*BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR*)
%1252
COMPARE %MWO0:X3 %M72
— %MW1=13 | | ( S >—
| \
COMPARE %MWO0:X3 %M72
— %MW1=14 | | ( R >—
| \
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X3
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
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(*BIT DEPART CYCLE?)
%L253

%MWO0:X0

MAST-PRL

%M73

=l

COMPARE

— %MW1=16 —

COMPARE

— %MW1=17 —

COMPARE

— %MW1=20 =

COMPARE

— %MW1=30 —

COMPARE

— %MW1=21 —

Liste de Variables utilisées dans le rung :

(-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MWO:X0
%M73 BIT DEPART CYCLE
%MW1 PAGE AFFICHEE
(*BIT MODE COUP/COUP*)
%L254
COMPARE: %MWO:X0 %M75
— %MW1=17 || (s >—
| N
%M76 %M75
/ R>—
.
%M251
P
%M75 %X53
%S1
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X0
%M75 BIT MODE COUP PAR COUP
%M76 BIT ARRET FIN DE CYCLE
%M251
%X53
%S1
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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%M76

()

%M76

(*BIT ARRET FIN DE CY CLE¥)
%L255
COMPARE %MWO0:X3
— %MW1=20 I I
COMPARE
— %MW1=18
%X50

Liste de Variables utilisées dans le rung :

()

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X3
%M76 BIT ARRET FIN DE CYCLE
%X50
(*BIT CHOIX DE TECHNOLOGIEY)
%L256
COMPARE: %MWO: X0 %M77
— %MW1=22 | | (s >—
| N
%M70
COMPARE: %MWO:X3 %M77
— %MW1=19 || ( R >—
| N
COMPARE——
— %MW1=21
%M1
%S1
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO:X0
%M77 BIT CHOIX TECHNOLOGIE
%M70 BIT INITIALISATION
%MWO:X3
%M1 ETAPE AU GRAFCET AU
%S1
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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%L258

%I1.8

|

COMPARE %MWO0:X0

MAST-PRL

(*BIT CONVOY EUR SORTIE et SOUS ELEVATEUR appel des pages 7 et 9%)

%M78

— %MW1=7 I I

%I1.9

H|

(>

COMPARE—— %MWO0: X0 %M79
— %MW1=9 | | e
I N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%I1.8 PRESENCE PALETTE SOUS ELEVATEUR
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X0
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%I1.9 PRESENCE PALETTE A LA SORTIE
%M79 BIT PAGES TABLE DE TRANSFERT
(*BIT PAGES INITIALISATION*)
%L259
COMPARE—— %MWO0:X1 %M55 %M80
— %MW1=22 | | / S
| \
COMPARE—— %M56
— %MW1=30
%M57
COMPARE—— %MWO:X2 %M80
— %MW1=23 | | / R
I N
%M83 %M1 %S1
%M3
| N
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO: X1
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M80 BIT PAGES INITIATISATION
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%MWO:X2
%M83 VALIDATION SY STEME INITIALISE (F4)
%M1 ETAPE AU GRAFCET AU
%S1
%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU
Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
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(*BIT PAGES CYCLES*)
%L260

COMPARE %MWO:X2 % M55 %M81

— %MW1=22 / S
.

COMPARE %MWO:X0 %M56

— %MW1=30
%M57
%M251
P
%MO %M2 %M81
| ( r
/ |/ | N

COMPARE—— %MWO:X2 %S1 COMPARE %M20

— %MW1=12 I I }— %MW1=19 I I
COMPARE
%MW1=21

Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWO0: X2
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M81 BIT PAGES CYCLES
%MWO: X0
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M251
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU
%S1
%M20 Cl
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CHART - PAGE O

Commentaire :
PAGEO
1 2 52 53 16 14 27 24
1= (=} Y (=} Y =) Y 1= Y 1=
- F (= = F[ = F=F[=F
== == ==l ==l ==l ==l ==l ==
1= 1= (=} (=} (=} =) 1= 1=
1 8 2 |8 51 53 11 @ 16 |3 21 8 26 |8
== == ==l ==l ==l ==l ==l ==
(=} (=} 1= 1=
52 | 12 22 3 27 |3
0 0 50 10
-t e e -
(=) =)
13 3 23 8
50 20
e | ==
(=) =)
14 |3 24 |a
=l ==l
15 25
CHART - PAGEO %X(0)->%X(1)
TOP
%M72 %X50
— 1 SEm
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
%X50
CHART - PAGED %X(1)->%X(0)
TOP
%X50
— | Sizan
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X50
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TOP

%M72 %X50

CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(0)->%X(2)

i

Liste de Variables utilisées dans le rung :

o

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
%X50
CHART - PAGED %X(2)->%X(0)
TOP
%X50
— | Sz
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X50
CHART - PAGEO %X(50)->%X(51)
TOP
%M71 %M73 %M20 %I1.10 %M72 %M55
| | o] | | | 4
— | TV Sizan
COMPARE %M78 %M72 %M56
9%MW1=18 L/
COMPARE %M57
%MW1=7 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M71 BIT MODE AUTOMATIQUE
%M73 BIT DEPART CYCLE
%M20 cl
%I1.10 MAGASIN PALETTES PLEN
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
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TOP

%M76

CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(51)->%X(52)

%I1.10 %X1

Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE
%M76

%I1.10
%X1

TOP

%M20

SYMBOLE

CHART - PAGED %X(52)->%X(50)

G-

COMMENTAIRE
BIT ARRET FIN DECYCLE
MAGASIN PALETTES PLEIN

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

G-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M20 cl
CHART - PAGED %X(50)->%X(53)
TOP
%M75 %M73 %M20 %I1.10 %M72 %M55
| N || | “
mimmi Emmd Sz
COMPARE: %M78 %M72 %M56
9%MW1=20 /|
COMPARE: %M57
%MW1=7 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M75 BIT MODE COUP PAR COUP
%M73 BIT DEPART CYCLE
%M20 cl
%11.10 MAGASIN PALETTES PLEIN
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
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TOP

%M20

CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(53)->%X(50)

%M76

|

%I1.10

%X1

%X20 %M78

%X2

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M20
%M76
%I1.10
%X1
%X20
%M78
%X2

TOP

%X51 %X1

|
|| 4

SYMBOLE

CHART - PAGED %X(10)->%X(11)

COMMENTAIRE
Cl

BIT ARRET FIN DECYCLE
MAGASIN PALETTES PLEIN

o

BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT

%X53 %M73

N
M

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%X51
%X1
%X53
%M73

TOP

%M29 %M22

SYMBOLE

CHART - PAGED %X(11)->%X(12)

COMMENTAIRE

BIT DEPART CYCLE

G

HH

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE
%M29
%M22

SYMBOLE

COMMENTAIRE
TAQUETS FERMES

G

AUTORISATION MARCHE AUTO

Auteur : JMN

Service : BE

Automate cible : TSX 3721

4.2.1 Sections
4.2.1.1 SectionGR7

MULTITEC

AUTONOME

Imprimé le 13/04/2006

Indice : AO3A

Folio: 4.2.1.1-28

Ce document est la propriété de la société ERM Automatismes et ne peut étre reproduit ou communiqué sans son autorisation.




TOP

%M27

CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(12)->%X(13)

%M22

-

Liste de Variables utilisées dans le rung :

G-

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M27 POSITION HAUTE ELEVATEUR
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
CHART - PAGEOD %X(13)->%X(14)
TOP
%M78 %M22
I | AN )
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
CHART - PAGEOD %X(14)->%X(15)
TOP
%M26
4| | Siza
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
CHART - PAGEDQ %X(15)->%X(16)
TOP
%M28 %M22

|

G
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

CHART - PAGEO

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M28 TAQUETS OUVERTS
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
CHART - PAGED %X(16)->%X(10)
TOP
%M25 %M73
— Sz
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR
%M73 BIT DEPART CYCLE
CHART - PAGED %X(20)->%X(21)
TOP
%X51 %M78 %X2
I | | AN >
%X53 %M73
%M78
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X51
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%X2
%X53
%M73 BIT DEPART CYCLE
CHART - PAGED %X(21)->%X(22)
TOP
%M26
— | SEm
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
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TOP

%M29 %M22

CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(22)->%X(23)

H T

Liste de Variables utilisées dans le rung :

o

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M29 TAQUETS FERMES
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
CHART - PAGED %X(23)->%X(24)
TOP
%M27 %M22
| | \:':@
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M27 POSITION HAUTE ELEVATEUR
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
CHART - PAGED %X(24)->%X(25)
TOP
%M79
— | Sizm
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M79 BIT PAGES TABLE DE TRANSFERT
CHART - PAGEOQ %X(25)->%X(26)
TOP
%T1.D

|

Liste de Variables utilisées dans le rung :

o

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%T1.D

Auteur : JIMN 4.2.1 Sections MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
Service : BE 4.2.1.1 SectionGR7 Ind!ce . AO3A
Automate cible : TSX 3721 AUTONOME  |Folio : 4.2.1.1-31

Ce document est la propriété de la société ERM Automatismes et ne peut étre reproduit ou communiqué sans son autorisation.




CHART - PAGEO

CHART - PAGED %X(26)->%X(27)

TOP

%M25 %M22

H | -

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO

CHART - PAGED %X(27)->%X(20)

TOP

%M28 %M73

- 63

Liste de Variables utilisées dans le rung :

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M28 TAQUETS OUVERTS
%M73 BIT DEPART CYCLE

CHART - PAGEO %X11 N1

TOP
OPERATE:
%MW2:=6 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW2 PAGE A TRAITER
CHART - PAGEO %X13 N1
TOP
OPERATE:
%MW2:=7 -
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW2 PAGE A TRAITER
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TOP

CHART - PAGEO

CHART - PAGEO %X15 N1

OPERATE:
%MW2:=6 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW2 PAGE A TRAITER
CHART - PAGEO %X20 N1
TOP
%M71 %M73 %M20 %I1.10 %M72 %M55 OPERATE:
Ai I I P I I I I /| %MW2:=7 —
COMPARE: %M78 %M72 %M56
%MW1=18 4 4
%M57
%M75 %M73
COMPARE:
%MW1=20
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M71 BIT MODE AUTOMATIQUE
%M73 BIT DEPART CYCLE
%M20 Cl
%I1.10 MAGASIN PALETTES PLEIN
%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%MW2 PAGE A TRAITER
%MW1 PAGE AFFICHEE
%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M75 BIT MODE COUP PAR COUP
CHART - PAGEO %X22 N1
TOP
OPERATE:
%MW2:=6 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW2 PAGE A TRAITER
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CHART - PAGEO

CHART - PAGEO %X24 N1

TOP
OPERATE:
%MW2:=9 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW2 PAGE A TRAITER
CHART - PAGEO %X25 N1
TOP
OPERATE:
%MW2:=9 -
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW2 PAGE A TRAITER
CHART - PAGEO %X27 N1
TOP
OPERATE:
%MW2:=6 1
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
Y%MW?2 PAGE A TRAITER
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MAST-POST

Commentaire :
(* FERM TAQUETS *)
%L5
%MO %X11 %Q2.8
| | \
%X22 %M22
%Q2.8
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X11
%Q2.8 FERMER TAQUET
%X22
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
(* OUV TAQUETS *)
%L10
%M35 %Q2.1
. )
%MO %X27
%X15 %Q2.1
%M22
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M35 ETAPE 5 GRAFCET INIT
%Q2.1 OUVRIR TAQUET
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X27
%X15
%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
(*YV2-1%)
%L15
%M55 %M31 %M27 %Q2.2
N d C
%M56 %X12
%MO %M56 %X21
%X23
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M31 ETAPE 1 GRAFCET INIT
%M27 POSITION HAUTE ELEVATEUR
%Q2.2 MONTEE ELEVATEUR YV5-1/YV2-1
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%X12
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
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Liste de Variables utilisées dans le rung :

MAST-POST

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X21
%X23
(* YV2-0%)
%L20
%M55 %M33 %Q2.3
.
%M56 %M36 %X21 %M55 %M73
%M34 %X26 %M26 %X14
%MO %X16
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M33 ETAPE 3 GRAFCET INIT
%Q2.3 DESCENTE ELEVATEUR YV5-0/YV2-0
%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M36 ETAPE 6 GRAFCET INIT
%X21
%M73 BIT DEPART CYCLE
%M34 ETAPE 4 GRAFCET INIT
%X26
%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
%X14
%MO ETAPE INTIALE GRAFCET AU
%X16
(*YV3_1%)
%L25
%M55 %M31 %Q2.4
I I N
%MO %X12
%X21
%X23
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M31 ETAPE 1 GRAFCET INIT
%Q2.4 MONTEE ELEVATEUR YV3-1
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X12
%X21
%X23
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MAST-POST

(*YV3_0%)
%L30
%M33 %Q2.5
.
%M55 %M36 %X26 %M73
%X16
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M33 ETAPE 3 GRAFCET INIT
%Q2.5 DESCENTE ELEVATEUR YV3-0
%M55 VERSION PNEUNATIQUE
%M36 ETAPE 6 GRAFCET INIT
%X26
%M73 BIT DEPART CYCLE
%X16
(* ENTREE PAL *)
%L40
%MO %X13 %Q2.7 %Q2.6
— — C -
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X13
%Q2.7 DEPLACEMENT PALETTE VERS SORTIE
%Q2.6 DEPLACEMENT PALETTE VERS ELEVATEUR
(* SORTIE PAL *)
%L45
%MO %X24 %Q2.6 %Q2.7
— d C -
%X25
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X24
%Q2.6 DEPLACEMENT PALETTE VERS ELEVATEUR
%Q2.7 DEPLACEMENT PALETTE VERS SORTIE
%X25
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(* MONTEE ELEV *)

MAST-POST

%MO %X12

%X23

%X21

Liste de Variables utilisées dans le rung :

%L50
%M57 %M31 %Q2.10 %Q2.9
| | W ;
— | | V] C

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M31 ETAPE 1 GRAFCET INIT
%Q2.10 DESCENTE ELEVATEUR VERSION ELECTRIQUE
%Q2.9 MONTEE ELEVATEUR VERSION ELECTRIQUE
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X12
%X23
%X21
(* DESCENTE ELEV *)
%L55
%M57 %M33 %Q2.9 %Q2.10
— | d C
%M34 %X14 %M26
%M36 %X16
%MO %X26
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%M57 VERSION ELECTRIQUE
%M33 ETAPE 3 GRAFCET INIT
%Q2.9 MONTEE ELEVATEUR VERSION ELECTRIQUE
%Q2.10 DESCENTE ELEVATEUR VERSION ELECTRIQUE
%M34 ETAPE 4 GRAFCET INIT
%X14
%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
%M36 ETAPE 6 GRAFCET INIT
%X16
%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU
%X26
(* HMA/CPC *)
%L65
%X51 %Q2.0
.
%X53 %S6
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%X51
%Q2.0 VOYANT MARCHE
%X53
%S6
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(*led touche xbt 1%)

MAST-POST

%L100
COMPARE %M82
— %MW1=5 /
.
COMPARE
— %MW1=11
COMPARE—— %M77
— %MW1=22 I 4 I
COMPARE %M30
— %MW1=12 —
COMPARE———— %M35
— %MW1=23 —
COMPARE—— COMPARE- %X15
— %MW1=15 %MW1=6
%X27
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%M82 LED TOUCHE F1
%M77 BIT CHOIX TECHNOLOGIE
%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT
%M35 ETAPE 5 GRAFCET INIT
%X15
%X27
(*LED TOUCHE F1*)
%L101
COMPARE %MW4:X0
— %MW1=16 ( >—
\
COMPARE
— %MW1=17 H
COMPARE
— %MW1=30 H
%M82
COMPARE—— COMPARE-
— %MW1=7 — %MW1=20 -
COMPARE-
%MW1=9 —
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MW4:X0
%M82 LED TOUCHE F1
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MAST-POST

(*LED TOUCHE XBT 2%)
%L102
COMPARE %MW4:X1
— %MW1=5 ( >—
.
COMPARE
— %MW1=11
COMPARE——
— %MW1=12
COMPARE
— %MW1=15
COMPARE—— %M20 %M30
— 9%MW1=22 I /| I
COMPARE—— COMPARE- %X11
— %MW1=30 %MW1=6
%X22
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MW1 PAGE AFFICHEE
%MWA4:X1
%M20 Cl
%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT
%X11
%X22
(*LED TOUCHE XBT 3*)
%L108
%MW4:X2
. )
COMPARE:
r %MW1=14 =
COMPARE:
= %MW1=16 =
COMPARE COMPARE:
— %MW1=26 H H %MW1=17 H
COMPARE:
= %MW1=23 =
COMPARE COMPARE: COMPARE
— %MW1=13 - H %MW1=31 — %MW1=22 !
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
Y%MWA4:X2
%MW1 PAGE AFFICHEE
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MAST-POST

(*LED TOUCHE XBT 4%)
%L110
%MW4:X3
. )
COMPARE COMPARE:
— %MW1=10 = r %MW1=4 =
COMPARE—— COMPARE: COMPARE-
— %MwW1=8 = = %MW1=19 = = %MW1=26
COMPARE COMPARE: COMPARE
— %MW1=21 H H %MW1=11 H H %MW1=28
COMPA RE———— COMPARE- COMPARE:
— %MW1=2 = = %MW1=13 = H %MW1=20
COMPARE—— COMPARE: COMPARE-
— %MW1=3 - — %MW1=14 - — %MW1=18
Liste de Variables utilisées dans le rung :
REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE
%MWA4:X3
%MW1 PAGE AFFICHEE
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BIT(S) INTERNE(S)

REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUE'I'I'E USAGE
DOMO bbbttt ben
MAST  Prl %L10 R
MAST  Prl %L25 w
MAST  Prl %L25 R
MAST  Prl %L155 R
MAST  Prl %L160 R
MAST  Prl %L233 R
MAST  Prl %L234 R
MAST  Prl %L235 R
MAST  Prl %L236 R
MAST  Prl %L243 R
MAST  Prl %L260 R
MAST  Post %L5 R
MAST  Post %L10 R
MAST  Post %L15 R
MAST  Post %L20 R
MAST  Post %L25 R
MAST  Post %L40 R
MAST  Post %L45 R
MAST  Post %L50 R
MAST  Post %L55 R
DOML e
MAST  Prl %L5 R
MAST  Prl %L10 R
MAST  Prl %L30 w
MAST  Prl %L30 R
MAST  Prl %L237 R
MAST  Prl %L256 R
MAST  Prl %L259 R
DOMZ bbbt
MAST  Prl %L5 R
MAST  Prl %L15 R
MAST  Prl %L20 R
MAST  Prl %L35 W
MAST  Prl %L35 R
MAST  Prl %L243 R
MAST  Prl %L260 R
QOMSB et
MAST  Prl %L5 R(2)
MAST  Prl %L20 R
MAST  Prl %L40 W
MAST  Prl %L40 R
MAST  Prl %L50 R(2)
MAST  Prl %L80 R
MAST  Prl %L85 R
MAST  Prl %L90 R
MAST  Prl %L95 R
MAST  Prl %L170 R
MAST  Prl %L240 R
MAST  Prl %L244 R
MAST  Prl %L259 R
DOMA bbbttt
MAST  Prl %L10 W
MAST  Prl %L25 R
MAST  Prl %L30 R
DOMB bbbt
MAST  Prl %L10 w
MAST  Prl %L30 R
MAST  Prl %L35 R
DOMB ..
MAST  Prl %L15 W
MAST  Prl %L30 R
MAST  Prl %L35 R
O e sae e eae e ae e e ae e reereeaen
MAST  Prl %L15 W
MAST  Prl %L25 R
MAST  Prl %L35 R
DOMB bbb
MAST  Prl %L20 W
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
MAST Prl %L35 R
MAST Prl %L40 R
DOMO e nnes
MAST Prl %L20 W
MAST Prl %L25 R
MAST  Prl %L40 R
QOMLO oot e e e re e neeneeneenen
MAST  Prl %L20 W
MAST  Prl %L30 R
MAST  Prl %L40 R
QOMZ20 e e bbbttt ae et e
MAST  Prl %L20 R
MAST  Prl %L100 W
MAST Prl %L227 R
MAST Prl %L240 R
MAST  Prl %L244 R
MAST  Prl %L260 R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X52->%X50 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
MAST  Post %L102 R
DOMZ22 e et
MAST Prl %L110 W
MAST  Chart PAGEO %X11->%X12 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X12->%X13 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X13->%X14 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X15->%X16 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X22->%X23 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X23->%X24 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X26->%X27 TOP R
MAST  Post %L5 R
MAST  Post %L10 R
DOMZ23B et
MAST Prl %L170 W
DOM2E ettt na
MAST  Prl %L65 R
MAST Prl %L70 R
MAST Prl %L100 R
MAST  Prl %L130 W
MAST  Chart PAGEO %X16->%X10 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X26->%X27 TOP R
DOMZB e et
MAST Prl %L65 R
MAST Prl %L135 W
MAST  Chart PAGEO %X14->%X15 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X21->%X22 TOP R
MAST Post %L20 R
MAST Post %L55 R
QOMZT e ettt
MAST Prl %L55 R
MAST Prl %L140 W
MAST  Chart PAGEO %X12->%X13 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X23->%X24 TOP R
MAST Post %L15 R
DOMZ8B e bbbt e et e
MAST  Prl %L70 R
MAST Prl %L75 R
MAST Prl %L100 R
MAST  Prl %L145 W
MAST  Chart PAGEO %X15->%X16 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X27->%X20 TOP R
DOM2O ettt ne
MAST  Prl %L55 R
MAST Prl %L150 W
MAST  Chart PAGEO %X11->%X12 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X22->%X23 TOP R
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QOMBO ettt r e raenre e reeneenneenes
MAST Prl %L50 W
MAST  Prl %L50 R
MAST  Prl %L55 R
MAST Prl %L75 R
MAST Prl %L145 R
MAST  Post %L100 R
MAST  Post %L102 R
DOMBL et st be et e
MAST  Prl %L55 R
MAST  Prl %L80 W
MAST Prl %L80 R
MAST Post %L15 R
MAST  Post %L25 R
MAST  Post %L50 R
DOMB2 e bbbttt ae et e
MAST  Prl %L 60 R
MAST  Prl %L80 W
MAST Prl %L80 R
DOMBB et e
MAST  Prl %L65 R
MAST Prl %L85 W
MAST Prl %L85 R
MAST  Post %L20 R
MAST  Post %L30 R
MAST Post %L55 R
DOMBA ettt
MAST  Prl %L65 R
MAST Prl %L85 W
MAST Prl %L85 R
MAST  Post %L20 R
MAST  Post %L55 R
QOMBE et b e e e be et e
MAST  Prl %L70 R
MAST  Prl %L90 W
MAST Prl %L90 R
MAST Prl %L145 R
MAST  Post %L10 R
MAST  Post %L100 R
QOMBE e e bbbt et ae et na
MAST  Prl %L70 R
MAST  Prl %L90 R
MAST  Prl %L90 W
MAST  Post %L20 R
MAST  Post %L30 R
MAST Post %L55 R
DOMBT e bbbt ne
MAST  Prl %L95 W
MAST Prl %L 95 R
DOMBEB e et ne
MAST  Prl %L50 R
MAST Prl %L55 W
MAST  Prl %L80 R
DOMBO et
MAST Prl %L55 W
MAST  Prl %L80 R(2)
DOMAD e et
MAST Prl %L60 W
MAST  Prl %L80 R
MAST  Prl %L85 R
QOMAL et a e re e reeneeneenen
MAST Prl %L65 W
MAST  Prl %L85 R
MAST  Prl %L90 R
QOMAZ e e bbbttt be et e
MAST  Prl %L 60 W
MAST  Prl %L80 R
Auteur : JIMN 5 Références croisées MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
Service : BE Tri par repére Indice : AO3A
Automate cible : TSX 3721 AUTONOME  |Folio : 5-3

Ce document est la propriété de la société ERM Automatismes et ne peut étre reproduit ou communiqué sans son autorisation.




REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUE'I_I'E USAGE
MAST Prl %L85 R
DOMAB et e
MAST  Prl %L65 W
MAST Prl %L85 R
MAST  Prl %L90 R
DOMAL .o b
MAST Prl %L70 W
MAST  Prl %L90 R(2)
QOIS e et
MAST Prl %L70 W
MAST  Prl %L90 R
MAST  Prl %L95 R
QOMAT ettt sttt r e re e re e reeneenneenen
MAST Prl %L50 R
MAST  Prl %L75 W
MAST  Prl %L90 R
QOB bbbttt e e ae et e
MAST  Prl %L115 W
MAST  Prl %L120 W
MAST Prl %L125 W
MAST Prl %L127 W
MAST  Prl %L130 R
MAST  Prl %L135 R
MAST Prl %L140 R
MAST  Prl %1208 R
MAST  Prl %L227 R
MAST  Prl %L239 R
MAST Prl %L259 R
MAST  Prl %L260 R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
MAST Post %L15 R
MAST  Post %L20 R(2)
MAST  Post %L25 R
MAST Post %L30 R
DOMBEB e bt e et e
MAST  Prl %L115 W
MAST Prl %L120 W
MAST Prl %L125 W
MAST  Prl %L127 W
MAST  Prl %L130 R
MAST Prl %L135 R
MAST  Prl %L140 R
MAST  Prl %L212 R
MAST Prl %L227 R
MAST  Prl %L239 R
MAST  Prl %L259 R
MAST  Prl %L260 R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
MAST  Post %L15 R(2)
MAST Post %L20 R
DOMBT e ettt e et e
MAST  Prl %L115 W
MAST Prl %L120 W
MAST Prl %L125 W
MAST  Prl %L127 W
MAST  Prl %L130 R
MAST Prl %L135 R
MAST Prl %L140 R
MAST  Prl %L206 R
MAST  Prl %L227 R
MAST Prl %L239 R
MAST Prl %L259 R
MAST  Prl %L260 R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
MAST  Post %L50 R
MAST  Post %L55 R
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QOMTO ettt ettt b et e re e re e reeneenneenen
MAST Prl %L5 R
MAST  Prl %L20 R
MAST  Prl %L250 W
MAST Prl %L256 W
DOMTL e ettt
MAST  Prl %L251 w(2)
MAST Prl %L251 R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
QOMT 2 ettt st b et r e re e reeeneeneeneenen
MAST  Prl %L236 R
MAST  Prl %L252 w(2)
MAST  Chart PAGEO %X0->%X1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X0->%X2 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R(2)
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R(2)
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R(2)
DOMT B ettt et b et et e e ae et nn
MAST  Prl %L15 R
MAST  Prl %L110 R
MAST Prl %L253 W
MAST  Chart PAGEO %X10->%X11 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X16->%X10 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X20->%X21 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R(2)
MAST  Chart PAGEO %X27->%X20 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
MAST Post %L20 R
MAST  Post %L30 R
DOMTS e et re e
MAST  Pri %L 254 w(2)
MAST Prl %L254 R
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
DOMTE ettt e b ettt ae et e
MAST  Prl %L235 R
MAST  Prl %L236 R
MAST Prl %L251 R
MAST Prl %L254 R
MAST  Prl %L255 w(2)
MAST  Chart PAGEO %X51->%X52 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
QOMTT ettt e et ae et e
MAST Prl %L237 R
MAST  Prl %L256 w(2)
MAST  Post %L100 R
QOMTB oottt ettt b et e re et e e aeeneeneenen
MAST  Prl %L60 R(2)
MAST  Prl %L 155 R
MAST  Prl %L258 W
MAST  Chart PAGEO %X13->%X14 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X20->%X21 TOP R(2)
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R
MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
DOMTO e et
MAST Prl %L160 R
MAST Prl %L258 W
MAST  Chart PAGEO %X24->%X25 TOP R
QOMBO ettt e re e reeereeneeneennn
MAST Prl %L237 R
MAST  Prl %L243 R
MAST  Prl %L259 w(2)
QOMBL e ettt e
MAST  Prl %L237 R
MAST  Prl %L260 w(2)
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QOMB2 ettt r e ra e re e reeneeneenen
MAST  Post %L100 w
MAST  Post %L101 R
LAY Z PSR RRRPRRY
MAST  Prl %L5+1 w
MAST  Prl %L20 R
MAST  Prl %L237 R
MAST  Prl %L259 R
QOM250 e ra e
MAST  Prl %L155 W
MAST  Prl %L160 W
QOMZEL e s
MAST  Prl %L2 W
MAST  Prl %L251 R
MAST  Prl %L254 R
MAST  Prl %L260 R
LAY V22 SRR
MAST  Prl %L199 R
QOMZEE5 e e e renen
MAST  Prl %L25 R
MAST  Prl %L30 R
MAST  Prl %L35 R
MAST  Prl %L40 R
MAST  Prl %L199 W
MOT(S) INTERNE(S)
REPERE SYMBOLE
REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QOMWOIXO ettt re e
MAST  Prl %L40 R
MAST  Prl %L145 R
MAST  Prl %1228 R
MAST  Prl %L231 R
MAST  Prl %L233 R
MAST  Prl %L235 R
MAST  Prl %L244 R
MAST  Prl %L245 R
MAST  Prl %L250 R
MAST  Prl %L251 R
MAST  Prl %L253 R
MAST  Prl %L254 R
MAST  Prl %L256 R
MAST  Pri %L258 R(2)
MAST  Prl %L260 R
QOMWOXL ettt re et s e e re e re e neenneenneenen
MAST  Prl %L150 R
MAST  Prl %L229 R
MAST  Prl %1232 R
MAST  Prl %L239 R
MAST  Prl %L259 R
QOMWOIXZ et ettt
MAST  Prl %L227 R(2)
MAST  Prl %L230 R
MAST  Prl %L237 R
MAST  Prl %L243 R
MAST  Prl %L259 R
MAST  Pri %L260 R(2)
QOMWO:IXB et e ettt
MAST  Prl %L5+1 R
MAST  Prl %L230 R
MAST  Prl %L234 R
MAST  Prl %L236 R
MAST  Prl %L237 R
MAST  Pri %L252 R(2)
MAST  Prl %L255 R
MAST  Prl %L256 R
DOMWVL ettt ettt e be et enesae b
MAST  Prl %L5+1 R
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REPERE SYMBOLE
REFERENCE [ETIQUETTE  [USAGE
MAST Prl %L40 R
MAST  Prl %L110 R(3)
MAST  Prl %L145 R
MAST  Prl %L150 R
MAST  Pri %L227 R(4)
MAST  Prl %L228 R
MAST  Prl %L229 R
MAST  Prl %L230 R(4)
MAST Prl %L231 R
MAST  Prl %1232 R
MAST  Prl %1233 R
MAST  Prl %L234 R
MAST Prl %L235 R
MAST  Prl %L236 R
MAST  Prl %L237 R(3)
MAST  Prl %L239 R(2)
MAST Prl %L243 R
MAST Prl %L244 R
MAST  Prl %L245 R
MAST  Prl %1248 R
MAST Prl %L250 R
MAST Prl %L251 R
MAST  Prl %L252 R(2)
MAST  Prl %L253 R(5)
MAST Prl %L254 R
MAST  Prl %L255 R(2)
MAST  Prl %L256 R(3)
MAST  Prl %L258 R(2)
MAST  Pri %L259 R(3)
MAST  Prl %L260 R(5)
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R(2)
MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R(2)
MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R(2)
MAST  Post %L100 R(7)
MAST  Post %L101 R(6)
MAST  Post %L102 R(7)
MAST  Post %L108 R(8)
MAST  Post %L110 R(14)
DOMWVZ e et b e ea e s re e
MAST Prl %L145 W
MAST Prl %L227 W
MAST  Prl %L228 W
MAST  Prl %L229 W
MAST Prl %L230 W
MAST Prl %L231 W
MAST  Prl %1232 W
MAST  Prl %L233 W
MAST Prl %L234 W
MAST  Prl %L235 W
MAST  Prl %L236 W
MAST Prl %L237 W
MAST  Prl %L239 W
MAST  Prl %L240 W
MAST  Prl %L243 W
MAST Prl %L244 W
MAST Prl %L245 W
MAST  Prl %1248 W
MAST  Chart PAGEO %X11 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X13 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X15 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X22 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X24 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X25 N1 TOP W
MAST  Chart PAGEO %X27 N1 TOP W
DOMWNVS ettt st s b e et e s e b e e te e re e e ereenen
MAST Prl %L0 W
QOMWAIXD ettt et st ne et
MAST Post %L101 W
DOMWAXL ettt e
MAST  Post %L102 W
QOMWVAIXZ ettt et b et e e beebeeaeebe b e
MAST  Post %L108 W
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REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QOMWVAXB ettt b et e b e e re e e reenseeneenneenen

MAST Post %L110 W
DOMWVT ettt ettt bbb et saenaenpe e

MAST Prl %L206 W

MAST  Prl %L208 W

MAST  Prl %L212 W
QOMWNVZ2 et e e e e s e s e e saeesaeeaesaeesae e reenreenean

MAST Prl %L190 W
BIT(S) SYSTEME
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
QS0 ettt nr e nae st

MAST Prl %L5 R
QST ettt et e eresaenbannn

MAST  Prl %L5 R

MAST Prl %L127 R

MAST Prl %L251 R

MAST  Prl %L254 R

MAST  Prl %L256 R

MAST Prl %L259 R

MAST  Prl %L260 R
L1 1 SRR

MAST Post %L65 R
QOS2 e e naes

MAST Prl %L5 W

MAST Prl %L237 R
QS 23 et e e naes

MAST Prl %L5 W
TIMER(S) SERIE 7
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETTE USAGE
QTO o sb et b et e e e ae e ra e

MAST  Prl %L155 Exec
T L et b e b r e a bttt ebeebeeaeeraetens

MAST  Prl %L160 Exec
QBT LD oottt e reeneeneenen

MAST  Chart PAGEO %X25->%X26 TOP R
COMPTEUR(S)
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
LA 0 PSSP

MAST  Prl %L170 Exec
DOC 0.V e et

MAST Prl %L170 R
ETAPES GRAFCET
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETTE USAGE
QXL ettt b et e et e e e ne e re e

MAST  Chart PAGEO %X10->%X11 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X51->%X52 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
QX2 e ettt nae et e

MAST  Chart PAGEO %X20->%X21 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
QOXLL ottt b e re e

MAST Prl %L233 R
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REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE

MAST  Post %L5 R

MAST Post %1102 R
QOXL2 ettt et b et naenaenre e

MAST Post %L15 R

MAST Post %L25 R

MAST  Post %L50 R
L2, I TSRS

MAST Prl %L155 R

MAST  Post %L40 R
L2 USSR

MAST  Post %L20 R

MAST  Post %L55 R
L2, 1 TSRS

MAST  Prl %L233 R

MAST  Post %L10 R

MAST  Post %L100 R
QOXLE oottt ettt e et e e ae e be et e eaesaenbennn

MAST  Prl %L170 R

MAST  Post %L20 R

MAST Post %L30 R

MAST Post %L55 R
OX20 ettt na e naenre e

MAST Prl %L237 R

MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
QOX2L ettt na e naenre e

MAST Post %L15 R

MAST  Post %L20 R

MAST  Post %L25 R

MAST  Post %L50 R
QOX22 ettt b et et e e beeae e be et e eaesaeabennn

MAST  Post %L5 R

MAST  Post %L102 R
%X23

MAST  Post %L15 R

MAST  Post %L25 R

MAST Post %L50 R
DOX24 e et eaesae b

MAST  Prl %L170 R

MAST Post %L45 R
QOX2DE e et na e naenre e

MAST Prl %L160 R

MAST Post %L45 R
QOX2B ettt ettt na e e renen

MAST Post %L20 R

MAST  Post %L30 R

MAST  Post %L55 R
L) LSRR

MAST Post %L10 R

MAST  Post %L100 R
L2, G SRS

MAST Prl %L2 R

MAST  Prl %L237 R(2)

MAST  Prl %L243 R

MAST Prl %L 255 R

MAST  Chart PAGEO %X0->%X1 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X0->%X2 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X1->%X0 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X2->%X0 TOP R
QOXEL et eaesae b

MAST  Prl %L110 R

MAST Prl %L233 R

MAST  Chart PAGEO %X10->%X11 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X20->%X21 TOP R

MAST  Post %L65 R
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REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
L) G SRR

MAST  Prl %L110 R

MAST  Prl %L234 R

MAST  Prl %L251 R
QOXES ittt r et b ettt beebeeaesbeebeeresaeabenns

MAST  Prl %L110 R

MAST  Prl %L235 R

MAST  Prl %L236 R

MAST  Prl %L254 R

MAST  Chart PAGEO %X10->%X11 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X20->%X21 TOP R

MAST  Post %L65 R
MODULE @1
REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUETI'E USAGE
DOIL.0 ettt ne

MAST  Prl %L115 R

MAST  Prl %L120 R

MAST  Prl %L125 R
QOIL.L e ettt e re et e

MAST  Prl %L115 R

MAST  Prl %L120 R

MAST  Prl %L125 R
QOIL.2 e e bbbt e e e e eaeereete e

MAST  Prl %L115 R

MAST  Prl %L120 R

MAST  Prl %L125 R
Q0113 bbbt e e e ba et e

MAST  Prl %L145 R
DOILLA ettt e e beebe e

MAST  Prl %L140 R(2)
L] 1 < S PSR RRPY

MAST  Prl %L130 R

MAST  Prl %L135 R(2)
L] 1 TSP

MAST  Prl %L130 R

MAST  Prl %L135 R

MAST  Prl %L140 R
QOIL. 7 bbbt e e beebe e raebe e

MAST  Prl %L130 R
L] 1 8 TSP

MAST  Prl %L258 R
DOIL.D e et

MAST  Prl %L258 R
OIL.L0 e ea e e be s

MAST  Prl %L228 R

MAST  Prl %L236 R

MAST  Prl %L245 R

MAST  Chart PAGEO %X20 N1 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X50->%X51 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X50->%X53 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X51->%X52 TOP R

MAST  Chart PAGEO %X53->%X50 TOP R
L] 1 1 5 SRR

MAST  Prl %L10 R(2)

MAST  Prl %L15 R

MAST  Prl %L20 R

MAST  Prl %L205 R

MAST  Prl %L243 R

MAST  Prl %1248 R
L] 1 1 SRR

MAST  Prl %L150 R
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MODULE @2

REPERE SYMBOLE

REFERENCE ‘ETIQUE'I'I'E USAGE
L7070 ER

MAST  Post %L65 W
DBQ2.L  coveeeeeeeeeeeeeeeeesees e eeee st ee s et s et e e e e es e

MAST Post %L10 W

MAST  Post %L10 R
DDQ2.2 oo eeee ettt et s et e e e s en e

MAST Post %L15 W
D0Q2.3 ettt e

MAST Post %L20 W
707 SN

MAST  Post %L25 W
L0 7= T

MAST  Post %L30 W
DDQ2.6 oo eeeeee e eeereee

MAST Post %L40 W

MAST  Post %L45 R
L0y AT

MAST Post %L40 R

MAST  Post %L45 W
707 T

MAST  Post %L5 W

MAST  Post %L5 R
707X R

MAST  Post %L50 W

MAST  Post %L55 R
70 7L o

MAST  Post %L50 R

MAST  Post %L55 W
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TABLES D'ANIMATION

Table_1

REPERE SYMBOLE NATURE TYPE
%M55 EBOOL
%oM56 EBOOL
%57 EBOOL
%1.11 EBOOL
%aM20 EBOOL
%1.0 EBOOL
%1.1 EBOOL
%1.2 EBOOL
%70 EBOOL
%71 EBOOL
%M73 EBOOL
YoM75 EBOOL
YaM77 EBOOL
%oM78 EBOOL
%av80 EBOOL
%22 EBOOL
%25 EBOOL
%26 EBOOL
%27 EBOOL
%aM128 EBOOL
%29 EBOOL
%X50 EBOOL
%X51 EBOOL
%m0 EBOOL
%M1 EBOOL
%am2 EBOOL
%aM3 EBOOL
%aM30 EBOOL
%aM31 EBOOL
%32 EBOOL
%33 EBOOL
%34 EBOOL
%aM35 EBOOL
%36 EBOOL
%37 EBOOL
%1.8 EBOOL
%1.9 EBOOL
YoMW 1 WORD
%T1.D BOOL
%S21 EBOOL
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BIT(S) INTERNE(S)

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%MO ETAPE INITIALE GRAFCET AU

%M1 ETAPE AU GRAFCET AU

%M2 ETAPE REARM GRAFCET AU

%M3 ETAPE INIT GRAFCET AU

%M CEMO a M1

%M5 CEM1 a M2

%M6 CEM2 & ML

%M7 CEM2 & MO

%M8 CEM2 a M3

%M9 CEM3 a Mo

%M10 CEM3 aM1L

%M15 INIT M30

%M20 cl

%M22 AUTORISATION MARCHE AUTO
%M23 NOMBRE DE PALETTES ATTEINT
%M25 POSITION BASSE ELEVATEUR

%M26 POSITION INTERMEDIAIRE ELEVATEUR
%M27 POSITION HAUTE ELEVATEUR

%M28 TAQUETS OUVERTS

%M29 TAQUETS FERMES

%M30 ETAPE INIT GRAFCET INIT

%M31 ETAPE 1 GRAFCET INIT

%M32 ETAPE 2 GRAFCET INIT

%M33 ETAPE 3 GRAFCET INIT

%M34 ETAPE 4 GRAFCET INIT

%M35 ETAPE 5 GRAFCET INIT

%M36 ETAPE 6 GRAFCET INIT

%M37 ETAPE 7GRAFCET INIT

%M38 CE M30 & M31

%M39 CE M31 a M32

%M40 CEM32 a M33

%ML CEM33 a M35

%M42 CEM32 a M34

%M43 CEM34 a M35

%M44 CE M35 a M36

%M45 CEM36 a M37

%MA7 CE M30 a M36

%M50 FRONT MONTANT DE DCY

%M55 VERSION PNEUNATIQUE

%M56 VERSION HY DRAULIQUE TOUT OU RIEN
%M57 VERSION ELECTRIQUE

%M60 TEMPS ENVELOPPE ATTEINT

%M70 BIT INITIALISATION

%M71 BIT MODE AUTOMATIQUE

%M72 BIT MODE EMPILEUR/DEPILEUR

%M73 BIT DEPART CYCLE

%M75 BIT MODE COUP PAR COUP

%M76 BIT ARRET FIN DE CYCLE

%M77 BIT CHOIX TECHNOLOGIE

%M78 BIT UTILISATION TABLE DE TRANSFERT
%M79 BIT PAGES TABLE DE TRANSFERT
%M80 BIT PAGES INITIATISATION

%M81 BIT PAGES CYCLES

%M82 LED TOUCHE F1

%M83 VALIDATION SY STEME INITIALISE (F4)
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REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%M250 BIT POUBELLE
%M254 INIT GRAFCET EN BIT
%M255 INIT GRAFCET EN BIT

MOT(S) INTERNE(S)

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%MWO IMAGE TOUCHES FONCTIONS

%MW1 PAGE AFFICHEE

%MW2 PAGE A TRAITER

%MW3 AUTORISATION DE TABLE

%MwW4 LED XBT

% MW7 PAGE 22 Champ_Version_F1_ELEC HYD_PNEU
%MW22 FORMAT DE PALETTE

MOT(S) CONSTANT(S)

REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KWO 0 Décimal
%KW1 0 Décimal
Y%KW2 0 Décimal
%KW3 0 Décimal
%KWA4 0 Décimal
%KW5 0 Décimal
%KW6 0 Décimal
YKW7 0 Décimal
%KW8 0 Décimal
%KW9 0 Décimal
%KW10 0 Décimal
%KW11 0 Décimal
%KW12 0 Décimal
%KW13 0 Décimal
%KW14 0 Décimal
%KW15 0 Décimal
%KW16 0 Décimal
%KW17 0 Décimal
%KW18 0 Décimal
%KW19 0 Décimal
%KW20 0 Décimal
%KW21 0 Décimal
%KW22 0 Décimal
%KW23 0 Décimal
%KW24 0 Décimal
%KW25 0 Décimal
%KW26 0 Décimal
%KW27 0 Décimal
%KW28 0 Décimal
%KW29 0 Décimal
%KW30 0 Décimal
%KW31 0 Décimal
%KW32 0 Décimal
%KW33 0 Décimal
%KW34 0 Décimal
%KW35 0 Décimal
%KW36 0 Décimal
%KW37 0 Décimal
%KW38 0 Décimal
%KW39 0 Décimal
%KW40 0 Décimal
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REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KW41 0 Décimal
%KW42 0 Décimal
%KW43 0 Décimal
%KW44 0 Décimal
%KW45 0 Décimal
%KW46 0 Décimal
%KWA47 0 Décimal
%KW48 0 Décimal
%KWA49 0 Décimal
%KW50 0 Décimal
%KW51 0 Décimal
%KW52 0 Décimal
%KW53 0 Décimal
%KW54 0 Décimal
%KW55 0 Décimal
%KW56 0 Décimal
%KW57 0 Décimal
%KW58 0 Décimal
%KW59 0 Décimal
%KW60 0 Décimal
%KW61 0 Décimal
%KW62 0 Décimal
%KW63 0 Décimal
%KW64 0 Décimal
%KW65 0 Décimal
%KW66 0 Décimal
%KW67 0 Décimal
%KW68 0 Décimal
%KW69 0 Décimal
%KW70 0 Décimal
%KW71 0 Décimal
%KW72 0 Décimal
%KW73 0 Décimal
%KW74 0 Décimal
%KW75 0 Décimal
%KW76 0 Décimal
%KW77 0 Décimal
%KW78 0 Décimal
%KW79 0 Décimal
%KW80 0 Décimal
%KW81 0 Décimal
%KW82 0 Décimal
%KW83 0 Décimal
%KW84 0 Décimal
%KW85 0 Décimal
%KW86 0 Décimal
%KW87 0 Décimal
%KW88 0 Décimal
%KW89 0 Décimal
%KW90 0 Décimal
%KW91 0 Décimal
%KW92 0 Décimal
%KW93 0 Décimal
%KW94 0 Décimal
%KW95 0 Décimal
%KW96 0 Décimal
%KW97 0 Décimal
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REPERE SYMBOLE VALEUR BASE COMMENTAIRE
%KW98 0 Décimal

%KW99 0 Décimal

%KW100 0 Décimal

%KW101 0 Décimal

%KW102 0 Décimal

%KW103 0 Décimal

%KW104 0 Décimal

%KW105 0 Décimal

%KW106 0 Décimal

%KW107 0 Décimal

%KW108 0 Décimal

%KW109 0 Décimal

%KW110 0 Décimal

%KW111 0 Décimal

%KW112 0 Décimal

%KW113 0 Décimal

%KW114 0 Décimal

%KW115 0 Décimal

%KW116 0 Décimal

%KW117 0 Décimal

%KW118 0 Décimal

%KW119 0 Décimal

%KW120 0 Décimal

%KW121 0 Décimal

%KW122 0 Décimal

%KW123 0 Décimal

%KW124 0 Décimal

%KW125 0 Décimal

%KW126 0 Décimal

%KW127 0 Décimal

TIMER(S)

REPERE SYMBOLE PRESET MODE TB REG COMMENTAIRE
%TMO 9999 TON 1mn  OUI

%TML 9999 TON 100 ms OUI  TEMPO VALID POSITION BASSE
%TM2 9999 TON 1mn OUI

%TM3 9999 TON 1mn  OUI

%TVA 9999 TON 1mn  OUI

%TM5 9999 TON 1mn  OUI

%TM6 9999 TON 1mn  OUl

%TM7 9999 TON 1mn OUI

%TM8 9999 TON 1mn OUI

%TM9 9999 TON 1mn  OUI

%TM10 9999 TON 1mn  OUI

%TM11 9999 TON 1mn OUI

%TM12 9999 TON 1mn OUI

%TM13 9999 TON 1mn  OUI

%TM14 9999 TON 1mn  OUI

%TM15 9999 TON 1mn OUI

%TM16 9999 TON 1mn OUI

%TML7 9999 TON 1mn  OUI

%TM18 9999 TON 1mn  OUI

%TM19 9999 TON 1mn OUI

%TM20 9999 TON 1mn OUI

%TM21 9999 TON 1mn  OUI

%TM22 9999 TON 1mn  OUI

%TM23 9999 TON 1mn OUI
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REPERE SYMBOLE PRESET MODE TB REG COMMENTAIRE
%TM24 9999 TON 1mn OUI

%TM25 9999 TON 1mn OUI

%TM26 9999 TON 1mn OUl

%TM27 9999 TON 1mn OU

%TM28 9999 TON 1mn OUI

%TM29 9999 TON 1mn OUI

%TM30 9999 TON 1mn OUl

%TM31 9999 TON 1mn OUl

TIMER(S) PL7

REPERE SYMBOLE PRESET TB REG COMMENTAIRE
%TO 10 100 ms OUI TEMPO ENTREE PALETTE
%T1 10 100 ms OUI TEMPO SORTIE PALETTE
%T2 30 100 ms OUI TEMPO ENVELOPPE
%T3 9999 1mn OUI

%T4 9999 1mn OUI

%T5 9999 1mn OUIl

%T6 9999 1mn OUl

%T7 9999 1mn OUI

%T8 9999 1mn OUI

%T9 9999 1mn OUIl

%T10 9999 1mn OUl

%T11 9999 1mn OUI

%T12 9999 1mn OUI

%T13 9999 1mn OUI

%T14 9999 1mn OUIl

%T15 9999 1mn OUI

%T16 9999 1mn OUI

%T17 9999 1mn OUIl

%T18 9999 1mn OUl

%T19 9999 1mn OUI

%T20 9999 1mn OUI

%T21 9999 1mn OUI

%T22 9999 1mn OUIl

%T23 9999 1mn OUI

%T24 9999 1mn OUI

%T25 9999 1mn OUI

%T26 9999 1mn OUIl

%T27 9999 1mn OUl

%T28 9999 1mn OUI

%T29 9999 1mn OUI

%T30 9999 1mn OUIl

%T31 9999 1mn OUl

MONOSTABLE(S)

REPERE SYMBOLE PRESET TB REG COMMENTAIRE
%MNO 9999 1mn OUI

%MN1 9999 1mn OUIl

%MN2 9999 1mn OUl

%MN3 9999 1mn OUI

COMPTEUR(S)

REPERE SYMBOLE PRESET REG COMMENTAIRE

%C0 5 Qul

%C1 9999 oul

%C2 9999 oul

%C3 9999 oul

Auteur : JIMN 7 Variables MULTITEC Imprimé le 13/04/2006
iirt\g;eat.eBciiEble 1 TSX 3721 Tri par repére AUTONOME ::nodl:ge: -7'5_\?53A

Ce document est la propriété de la société ERM Automatismes et ne peut étre reproduit ou communiqué sans son autorisation.




REPERE SYMBOLE PRESET REG COMMENTAIRE
%C4 9999 oul

%C5 9999 oul

%C6 9999 oul

%C7 9999 oul

%C8 9999 oul

%C9 9999 oul

%C10 9999 oul

%C11 9999 oul

%C12 9999 oul

%C13 9999 oul

%C14 9999 oul

%C15 9999 oul

%C16 9999 oul

%C17 9999 oul

%C18 9999 oul

%C19 9999 oul

%C20 9999 oul

%C21 9999 oul

%C22 9999 oul

%C23 9999 oul

%C24 9999 oul

%C25 9999 oul

%C26 9999 oul

%C27 9999 oul

%C28 9999 oul

%C29 9999 oul

%C30 9999 oul

%C31 9999 oul

REGISTRE(S)

REPERE SYMBOLE LONGUEUR MODE COMMENTAIRE
%R0 16 LIFO

%R1 16 LIFO

%R2 16 LIFO

%R3 16 LIFO

DRUM(S)

REPERE SYMBOLE NB PAS TB COMMENTAIRE
%DRO 16 1mn

%DR1 16 1mn
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CONFIGURATION DES PAS DES DRUMS

%DRO NB PAS : 16

PAS: 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 OUT
BIT

0: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

1 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

2: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o0

3 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

4: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

5: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

6: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

7: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o

8: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

9: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o0 0 o 0 o

A: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

B: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

C: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

D: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

E 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o0 0 o 0 o

F: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o0

%DR1 NBPAS: 16

PAS: 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 OUT
BIT

0: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

1: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

2: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

3 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

4: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o

5: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

6: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

7: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

8: 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

9: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

A: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o

B: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o0 0 o 0 o

C 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

D: 0 0 0 0 0 0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0 0 o0

E 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

F: 0 0 0 0 0 0 0 o 0 o 0 o 0 o 0 o
MODULE @1

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%I11.0 VERSION PNEUMATIQUE

%I1.1 VERSION ELECTRIQUE

%I1.2 VERSION HY DRAULIQUE

%I1.3 TAQUETS OUVERTS

%l1.4 ELEVATEUR EN HAUT / TIGE 2A SORTIE
%l1.5 ELEVATEUR EN INTERMEDIAIRE / TIGE 2A RENTREE
%I11.6 ELEVATEUR EN BASSE/ TIGE 3A SORTIE
%I1.7 TIGE 3A RENTREE

%11.8 PRESENCE PALETTE SOUS ELEVATEUR
%11.9 PRESENCE PALETTE A LA SORTIE
%I11.10 MAGASIN PALETTES PLEIN

%I1.11 ARRET D'URGENCE

%11.12 TAQUETS FERMES

%I1.13 TEST pour CCF

%I1.14 LIBRE

MODULE @2

REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%Q2.0 VOYANT MARCHE

%Q2.1 OUVRIR TAQUET

%Q2.2 MONTEE ELEVATEUR YV5-1/ YV2-1
%Q2.3 DESCENTE ELEVATEUR YV5-0/YV2-0
%Q2.4 MONTEE ELEVATEUR YV3-1
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REPERE SYMBOLE COMMENTAIRE

%Q2.5 DESCENTE ELEVATEUR YV3-0

%Q2.6 DEPLACEMENT PALETTE VERS ELEVATEUR

%Q2.7 DEPLACEMENT PALETTE VERS SORTIE

%Q2.8 FERMER TAQUET

%Q2.9 MONTEE ELEVATEUR VERSION ELECTRIQUE

%Q2.10 DESCENTE ELEVATEUR VERSION ELECTRIQUE
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