Les points de vue du grafcet
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Description des préactionneurs et des capteurs
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Cablage de l'automate
| I | . |
0 | 0 0 0
- mise en service -+ m.150.2S0 -+ m.150.2S0 -+ %I10.1.0 . %I0.1.1 . %10.1.3
1 H Blocage de la tole 1 H2A+ 1 H2YV1-14 1 H%Q0.2.3
-+ tole bloquee —+ 251 — 251 — %I0.1.4
i
2 H Poingonnage de la tole 2 H1A+ 2 H1Yv1-14 2 H%Q0.2.1
o . A A A
- tole poingonnee —+ 181 —+ 151 —+ %I0.1.2
3 [ Deblocage de latoke 3 H1A- 3 H1YV1-12 3 H %Q0.2.0
— tole debloquee 1 130 1 130 1 o011
Grafcet point de vue systéme 4 H 2A- 4 H2YV1-12 4 H %Q0.2.2
-+ 230 -+ 230 -+ %I10.1.3
Equations booleennes
des sorties : Grafcet point de vue Grafcet point de vue Grafcet codé automate
2YV1-14 .= X1 Partie Opérative (PO) Partie Commande (PC)
1YV1-14 = X2
1YV1-12 := X3
2YV1-12 .= X4




