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[bookmark: _Toc115181716]Introduction
[bookmark: _Toc115181717]Objet de ce document

L’objet de ce document est de décrire le fonctionnement de l’atelier 1.
Il est destiné à servir de spécification de réalisation pour le développement de l’application puis de document de référence pour les tests en plateforme et pour la maintenance sur site.

Il est composé de deux parties principales :
· La définition des informations globales pour le projet
· Une description fonctionnelle découpée par zone procédé

Description fonctionnelle par zone procédé
Selon un découpage fonctionnel (usine, procédé, unité), ce chapitre décrira :
· Les interlocks, asservissements (lien vers matrice cause & effet)
· Les modules spécifiques (ex : régulations particulières)
· La description des modules d’équipement (séquences continues)

Autres informations requises en complément de l’analyse fonctionnelle :
· La base de données et l’affectation des entrées/sorties (voir fichier excel xxx)
· Les matrices d’interlock et forçage (voir trame excel xxx)
· Les trames pour les synoptiques (trame powerpoint…)

[bookmark: _Toc115181718]Glossaire et définitions

AF (AFD)	Analyse Fonctionnelle (Détaillée)
P&ID	Schéma d’Instrumentation et de Tuyauterie (Piping & Instrumentation Diagram)
PID	Régulateur (Proportionnelle, Intégrale, Dérivée)
CM	Contrôle Module
EQM	Module d’équipement
FMA	Fermeture par Manque Air
OMA	Ouverture par Manque Air
N.A.	Non Applicable

Notes : 
· Un Contrôle Module est un module permettant de contrôler un objet unitaire (Un module pour une vanne, une régulation, une mesure, etc…).
· Un module d’équipement est un module embarquant plusieurs Contrôle Modules et des séquences de type grafcet (comportant une ou plusieurs commandes, chaque commande lançant une séquence spécifique). Si une condition de repli apparaît ou si l’opérateur demande un repli, la séquence en cours est interrompue et la séquence de repli s’exécute.



[bookmark: _Toc115181719]Modes

· En mode MAN (Manuel), l’opérateur peut piloter la sortie du module (ex : l’opérateur positionne la sortie du régulateur)
· En mode AUTO, l’opérateur pilote la consigne du module (vanne, pompe, régulateur)
· En mode CAS, le module est piloté par un niveau supérieur (automatisme, séquence, régulateur maitre)
· En mode RCAS (Remote Cascade), la consigne d’un régulateur est pilotée par une séquence
· En mode ROUT (Remote Output), la sortie d’un régulateur est pilotée par une séquence

[bookmark: _Toc115181720]Equipement privé / partagé

Dans certains cas de figure, un équipement peut être piloté par plusieurs séquences (ou module d’équipement). Pour gérer les éventuels conflits, l’équipement sera acquis par la séquence qui en a besoin :
· Un équipement qui n’est utilisé que par une seule séquence (ou module d’équipement) sera « privé ». Il est acquis par la séquence pendant toute la durée où la séquence est active.
· Un équipement qui peut être utilisé par plusieurs séquences (ou module d’équipement) sera « partagé ». Il n’est acquis par la séquence que lors des commandes qui le concernent, et sera disponible pour une autre séquence le reste du temps.



[bookmark: _Toc115181721]Informations globales pour le projet
Ce chapitre ne doit être renseigné que dans la 1ère analyse fonctionnelle. Les autres analyses fonctionnelles doivent s’y référer.
[bookmark: _Ref411265081][bookmark: _Ref411265084][bookmark: _Toc115181722]Base de données système

La base de données comporte les informations requises pour créer les entrées/sorties ainsi que les contrôle modules (mesure analogique, vanne, pompe, régulateur…).

	Ref
	Description
	Rév
	Date

	SDS-001
	DeltaV Standard Input Sheet 1.02
	N/A
	jj/mm/aaaa



Les contrôle modules traitent les fonctions de base de l’installation telles que :
· Acquisition et visualisation d’un état logique avec ou sans alarme (DI)
· Acquisition et visualisation d’une mesure avec possibilité de définir jusqu’à 4 seuils d’alarme et 4 seuils d’automatisme (AI)
· Régulation d’une grandeur physique avec un organe réglant (vanne analogique, variateur de vitesse), avec possibilité de définir jusqu’à 4 seuils d’alarme et 4 seuils d’automatisme ainsi que 2 seuils (haut et bas) d’alarme écart mesure / consigne (LOOP) 
· Contrôle d’un organe TOR (Vanne, moteur) avec discordance, asservissements et inter verrouillages

La liste des contrôle modules définie pour la conduite de l’installation est accessible sur la base de données.

Choix de comportement des sorties en cas de défaut système (Fail Safe) : supprimer le choix non applicable
· La sortie physique garde sa dernière valeur
· La sortie physique prend une valeur par défaut : 0

[bookmark: _Toc115181723]Vues de conduite

L’ensemble des vues est spécifié dans la « display list ». 
Les vues de conduite sont élaborées à partir d’impression d’écran du système existant, de l’analyse des P&ID, de l’outil PPT To IFix, de l’outil PPT To Live. supprimer le choix non applicable

Organiser une hiérarchie (niveau 1, 2 & 3) des vues de conduite. Besoin d’indicateur (spider graph, bargraph…)  
[bookmark: _Toc115181724]Vues d’historique

Les vues d’historisation regroupent jusqu’à 8 mesures avec un maximum de 6 échelles différentes (la 7è et la 8è courbes partagent l’échelle de la 6è). L’objectif de ces vues est de regrouper des valeurs analogiques ayant trait à un même équipement. Il est souvent inutile d’historiser des informations TOR. Les alarmes sont nativement horodatées dans le journal d’événements. S’il est nécessaire d’historiser un état de vanne, de moteur ou d’un organe TOR, cela doit être défini dans le chapitre des alarmes spécifiques en précisant qu’il s’agit d’un événement à historiser.

[bookmark: _Toc115181725]Matrice Cause et Effet

Les matrices de cause & effet regroupent les fonctions suivantes :
· Inter verrouillage : Conditions entrainant le forçage à l’état passif ou actif d’un actionneur (ou tout autre état possible). Une vanne pourra être forcée fermée ou ouverte, un moteur sera arrêté… L’opérateur ne peut pas commander l’organe tant que la condition est présente. Cette fonction est prioritaire sur toute autre commande.
· Permissive : Condition nécessaire pour le passage à l’état Actif d’un actionneur. Cela peut permettre d’empêcher le démarrage d’un moteur, mais n’arrêtera pas un moteur qui fonctionne.
· ForceSetpoint : Condition pour le passage à l’état Passif ou Actif de l’actionneur (ou tout autre état possible) de façon impulsionnelle. Cette fonction d’automatisme peut par exemple servir à ouvrir ou fermer une vanne selon des niveaux de cuve. Les asservissements plus complexes sont décrits dans un paragraphe dédié de l’analyse fonctionnelle.
Choix de fonctionnement du ForceSetpoint : supprimer le choix non applicable
· Le ForceSetpoint est actif quel que soit le mode
· Le ForceSetpoint n’est pas actif lorsque l’organe est piloté par l’opérateur

supprimer le choix non applicable
Chaque analyse fonctionnelle fera référence à sa propre matrice C&E dans un document indépendant.

Un document regroupe toutes les matrices C&E du projet et chaque analyse fonctionnelle a un onglet dédié.

Les matrices C&E du projet seront intégrées directement dans ce document.

Trame de matrice C&E : 213505-02-0-0-InterlocksPermissivesForcedSetPoints

[bookmark: _Toc115181726]Options des séquences (modules d’équipement / phases)
Définir les options des séquences en supprimant le(s) choix non applicable(s) et en précisant les choix au besoin.
Les options choisies pour les séquences sont aussi valables pour les modules d’équipement.
Les séquences seront définies au format grafcet. Chaque commande d’un module d’équipement lance une séquence spécifique. 
[bookmark: _Toc115181727]Acquisition des contrôle modules utilisés par les séquences
· Les contrôle modules sont acquis et verrouillés par la séquence en début d’exécution et ne sont pas accessibles par l’opérateur tant que la séquence est active
· Les contrôle modules sont acquis par la séquence en début d’exécution et peuvent être repris temporairement en manuel par l’opérateur 

[bookmark: _Toc115181728]Mise en repli
Il existe deux catégories de défauts qui peuvent mettre un module d’équipement en repli :
· Un défaut procédé, comme une pression trop haute, appelé défaut repli
· Un défaut sur un organe piloté par la séquence, comme une discordance de vanne, appelé défaut surveillance
supprimer le choix non applicable
· Les séquences disposeront toutes d’une mise en repli, prioritaire sur la séquence de marche. Les conditions de mise en repli sont actives à tout moment dans la séquence.
· Les séquences disposeront toutes d’une mise en repli, prioritaire sur la séquence de marche. Les conditions de mise en repli sont actives à des moments spécifiques dans la séquence (à préciser dans la description des séquences)

supprimer les choix non applicables
· La séquence de repli ne doit pas s’interrompre en cas de défaut de retour d’état (comme un fin de course défectueux). Les retours d’état seront pris en compte mais la séquence passera automatiquement à l’étape suivante après 5s même si toutes les conditions ne sont pas remplies. 
· La séquence de repli ne doit pas s’interrompre en cas de défaut de retour d’état. Les retours d’état ne seront pas pris en compte et la séquence passera automatiquement à l’étape suivante après 3s.
· La séquence de repli peut s’interrompre en cas de défaut de retour d’état ou de condition non atteinte. Ce sera alors à l’opérateur de gérer la poursuite du repli.

supprimer le choix non applicable
· Si un organe piloté par la séquence passe en défaut (exemple : discordance de vanne), l’opérateur est averti du problème par une alarme, la séquence en cours s’arrête et la séquence de repli s’exécute. Il est possible de préciser à chaque étape si l’état de l’organe doit être pris en compte.
· Si un organe piloté par la séquence passe en défaut, la séquence continue. L’opérateur est averti du problème par une alarme.

[bookmark: _Toc115181729]Changement de commande sur module d’équipement
· Lorsqu’une séquence liée à une commande d’un module d’équipement s’exécute, il n’est pas possible de lancer une autre commande
· Lorsqu’une séquence liée à une commande d’un module d’équipement s’exécute, il est possible de lancer une autre commande. La commande en cours s’arrête immédiatement et la nouvelle commande est prise en compte

[bookmark: _Toc115181730]Utilisation de paramètres
Il existe 3 types de paramètres visibles en standard :
· OP_xxx : paramètre visualisable par tous et modifiable avec un accès opérateur. Exemple d’utilisation : quantité de produit à charger
· TP_xxx : paramètre visualisable par tous et modifiable avec un accès régleur. Exemple d’utilisation : seuils de réglage
· RP_xxx : paramètre calculé visualisable par tous. Exemple d’utilisation : décompte d’un timer
Pour faciliter les choix de l’opérateur, il est possible de définir des Named sets supplémentaires. Un named set est un paramètre à choix multiples sous forme de chaines de caractères. Exemple d’utilisation dans le cas d’une régulation complexe : 
· « Contrôle par température masse »
· « Contrôle par température double enveloppe »
· « Refroidissement forcé »

[bookmark: _Toc115181731]Attente de retour d’état après un changement de consigne
supprimer le choix non applicable
· Aucune vérification de retour d’état ne sera effectuée après un changement de consigne. La séquence passera à l’étape suivante après une attente de 1 seconde.

· Après un changement de consigne, la séquence attendra un retour d’état. Ce retour peut se faire organe par organe ou par groupe. Voir § 4.1.9.3.

[bookmark: _Toc115181732]Changement de mode d’un régulateur acquis par une séquence
supprimer le choix non applicable
· L’opérateur peut changer le mode d’un régulateur acquis par la séquence

· L’opérateur ne peut pas changer le mode d’un régulateur acquis par une séquence sauf si c’est précisé dans l’étape de la séquence.

[bookmark: _Toc115181733]Conditions initiales de la séquence
supprimer les choix non applicables
· Il n’y a pas de vérification de conditions initiales pour les séquences

· Les conditions initiales non vérifiées empêchent l’accès à la commande concernée

· Les conditions initiales non vérifiées mettent la séquence en attente au début





[bookmark: _Toc115181734]Description fonctionnelle par zone procédé 
[bookmark: _Toc115181735]Documents de référence

	Ref
	Description
	Rév
	Date

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	



[bookmark: _Toc115181736]Liste des vues de la zone procédé

	Nom de la vue
	Description

	B1_COLONNE
	Séparation en sortie de craqueur

	
	

	
	



[bookmark: _Toc115181737]Alarmes spécifiques 

Ce chapitre exprime littéralement le besoin pour les alarmes spécifiques.

Les contrôle modules intègrent nativement un ensemble d’alarmes génériques (signal invalide, seuil sur AI, discordance…). Il ne faut donc décrire ici que les fonctionnements exceptionnels, comme le masquage d’une alarme selon une condition procédé.
Les événements hors séquence qui doivent générer un log dans le journal d’événements seront décrits ici également.

[bookmark: _Toc115181738]Vues d’historique

Ce chapitre détaille les vues d’historisation en précisant pour chacune la vue de conduite depuis laquelle elle est appelée, le nom des modules et de leurs paramètres.

	Nom de la vue
Description
	Nom de module
	Paramètre

	HB1_COLONNE

Séparation en sortie de craqueur
	FIC101
	PV

	
	FIC101
	SP

	
	FIC101
	OUT

	
	LI103
	PV

	
	
	

	
	
	



[bookmark: _Toc115181739]Régulations spécifiques
Seules les régulations particulières (maitre-esclave, split range, feed forward, compensation de temps mort…) doivent être décrites. Les informations de la base de données système sont suffisantes pour les régulations simples. Si une régulation doit passer en repli sur une ou plusieurs conditions, il faut également le détailler ici.
[bookmark: _Toc115181740][bookmark: _Toc331663636][bookmark: _Toc409380509]Régulation split range
Fonction principale


PIC12345
PT12345
PCV12345
SP
PV
OUT
PID
0
100
50
50
100
PCV12346
PIC/OUT
PCV12346
PCV12345
SEQ12345


	Fonction Principale

	Régulation avec deux vannes analogiques.
PCV12345 : vanne d’azote ; PCV12346 : vanne d’évent
Modes autorisés : Auto / Manu et RCAS/ROUT quand piloté par une séquence



Fonctions secondaires
	Fonction
Secondaire
	Description

	
FS_01

	Rampe sur la consigne :
Vitesse de variation maximale à la montée : 1 bar/min
Vitesse de variation maximale à la descente : 0.5 bar/min

	
FS_02

	Forçage de la sortie du PIC12345 à 100% (vanne d’évent totalement ouverte) en cas d’appui sur le HS12345 (bouton local de dépressurisation)


Paramètres du module

Types: R: real; I: Integer; S: string; N: named set

	N°
	Type
	Paramètres
	Description
	Echelle
	Unité
	Valeur

	1
	R
	OP_001 
	Consigne max
	0-5
	bar
	4.5

	2
	R
	OP_002
	Consigne min
	0-5
	bar
	1.5



[bookmark: _Toc115181741][bookmark: _Toc285788584][bookmark: _Toc408586592]Régulation pH (AY12301_SPEC)
Fonction principale
.

T203
FS_02

AI789
MP101

FS_03

Prod
Soude
Acide

FI659
FS_01


	Fonction principale

	Régulation Acide / Base en fonction d’un seuil (ratio débit / pH)

Régulation TOR en créneaux


Fonctions secondaires
	Fonction
Secondaire
	Description

	
FS_01

	

	
	Calcul du seuil => (Débit * 1 / pH)

	
	

	
FS_02
	Si AI789 compris entre [1 ; 4] => Activer ajout soude

Si AI789 compris entre [6 ; 10] => Activer ajout Acide

	FS_03
	Régulation créneau : Ouvrir XV341 10 secondes toute les TP_01 secondes

Régulation créneau : Ouvrir XV342 12 secondes toute les TP_02 secondes


Paramètres du module
Types: R: real; I: Integer; S: string; N: named set

	N°
	Type
	Paramètre
	Description
	Echelle
	Unité
	Valeur

	1
	R
	TP_01
	Tempo XV341 fermée
	0 - 1000
	s
	30

	2
	R
	TP_02
	Tempo XV342 fermée
	0 - 1000
	s
	50




[bookmark: _Toc115181742]Module Exemple_SPEC
Fonction principale


	Fonction Principale

	


Fonctions secondaires
	Fonction
Secondaire
	Description

	
FS_0X

	

	
FS_0X
	


Paramètres du module
Types: R: real; I: Integer; S: string; N: named set

	N°
	Type
	Description
	Echelle
	Unité
	Valeur

	
	
	
	
	
	




[bookmark: _Toc115181743]Modules d’équipement
[bookmark: _Toc288116025][bookmark: _Toc288131186][bookmark: _Toc288229983][bookmark: _Toc288465391][bookmark: _Toc288465501][bookmark: _Toc289850894][bookmark: _Toc289850999][bookmark: _Toc288116026][bookmark: _Toc288131187][bookmark: _Toc288229984][bookmark: _Toc288465392][bookmark: _Toc288465502][bookmark: _Toc289850895][bookmark: _Toc289851000][bookmark: _Toc288116027][bookmark: _Toc288131188][bookmark: _Toc288229985][bookmark: _Toc288465393][bookmark: _Toc288465503][bookmark: _Toc289850896][bookmark: _Toc289851001][bookmark: _Toc288116028][bookmark: _Toc288131189][bookmark: _Toc288229986][bookmark: _Toc288465394][bookmark: _Toc288465504][bookmark: _Toc289850897][bookmark: _Toc289851002][bookmark: _Toc288116029][bookmark: _Toc288131190][bookmark: _Toc288229987][bookmark: _Toc288465395][bookmark: _Toc288465505][bookmark: _Toc289850898][bookmark: _Toc289851003][bookmark: _Toc358033482][bookmark: _Ref411324068][bookmark: _Toc115181744][bookmark: _Ref272849479][bookmark: _Toc285788649][bookmark: _Toc408586597]Gestion de pH de la cuve B102 (K1XO_PRESSION)

Ce chapitre décrit les commandes de la séquence, les organes pilotés, les paramètres, les conditions de repli ainsi que les éventuelles fonctions permanentes associées.
[bookmark: _Toc115181745]Schéma de principe



T203
FS_02

AI789
MP101

FS_03

Prod
Soude
Acide

FI659
FS_01

[bookmark: _Ref412043509][bookmark: _Toc115181746][bookmark: _Toc358033484]Commandes de la séquence
Ce tableau présente les différentes commandes associées au module séquence. Les commandes accessibles à l’opérateur sont visibles dans la partie droite du tableau. Dans l’exemple donné, lorsque la commande Marche est active, la commande « Repli » et la commande « Initialisation » seront accessibles.

	CDE
n°
	Commandes Associées
	CDE 0
	CDE 1
	CDE 2
	CDE  3

	0
	REPLI
	NC
	Non
	Oui
	Non

	1
	INITIALISATION
	Oui
	NC
	Oui
	Non

	2
	ARRET
	Non
	Non
	NC
	Non

	3
	MARCHE 
	Oui
	Non
	Non
	NC


[bookmark: _Toc115181747]Actionneurs utilisés dans le module d’équipements
Le tableau ci-dessous liste les organes utilisés dans les différentes commandes du module d’équipement.

	Device
	Module
	Description
	Acquisition
	Marche
	Arrêt
	Init

	DEV_01
	XV_NAOH_2
	Vanne soude ligne 2
	Privé
	X
	X
	X

	DEV_02
	XV_NAOH_1
	Vanne soude ligne 1
	Privé
	X
	X
	X

	DEV_03
	PMP_ACIDE
	Pompe acide
	Partagé
	
	
	X

	DEV_04
	MELANGEUR
	Mélangeur
	Privé
	X
	X
	X

	DEV_05
	TEMP_PALIER
	Température palier
	
	
	
	


Il est possible de donner des noms plus représentatifs pour les organes plutôt que DEV_xx. 
Dans le cas présenté ci-dessus, la pompe acide n’est acquise et pilotée que lors de la commande « Init ».
Préciser dans le tableau 4.1.7 les conditions d’activations des surveillances des organes si celles-ci sont dynamiques.
Une même structure de module d’équipement peut être utilisée sur des équipements différents (on parle alors de classe de module d’équipement). Pour éviter de décrire plusieurs fois la même chose, on décrit le module d’équipement en utilisant des alias pour les organes pilotés et on crée une table d’alias qui fait le lien entre les alias et les organes de chaque équipement.

[bookmark: _Toc115181748]Fonctions permanentes
Ce tableau ci-dessous liste les fonctions permanentes, ces fonctions sont indépendantes des commandes. Ces fonctions peuvent éventuellement manipuler des organes qui peuvent être à la fois manipulés par des séquences et par une fonction permanente.

	N°
	Nom
Fonction
	Fonctions
	Organes impliqués

	01
	XV_SOUPAPE
	Si demande d’ouverture et Commande_0002 en cours
Alors vérifier pression avant d’autoriser l’ouverture de la vanne.
	BP_DMD_OUVRIR
PI12345
XV12589

	02
	PI64508_H
	Si commande 1 active (Marche) alors mettre le seuil haut à X bar sinon mettre le seuil à Y bar.
	PI64508
Seuils : TP_005 et TP_006



[bookmark: _Toc115181749]Liste des paramètres de la séquence
Les trois tableaux ci-dessous détaillent les paramètres en fonction des accès : pour l’opérateur, pour la maintenance et pour les calculs internes à la séquence. 

Types: R: real; I: Integer; S: string; N: named set
Liste des paramètres opérateurs

	N°
	Types
	Paramètre Opérateur
	Description
	Min
	Max
	Valeur
Défaut
	Unités

	OP_001
	R
	SP_PID_PRESS
	Pressure Set Point
	0
	3
	
	Barg



Liste des paramètres Maintenance

	N°
	Types
	Paramètre
Maintenance
	Description
	Min
	Max
	Valeur
Défaut
	Unités

	TP_001
	R
	PID_OUT_RAMP
	Vitesse de rampe sur la sortie 
	0,1
	3
	0,5
	%/s

	TP_002
	R
	PI64508_S1
	Seuil X PI648508
	0
	25
	12
	Barg

	TP_003
	R
	PI64508_S2
	Seuil Y PI648508
	0
	25
	17
	Barg

	TP_004
	I
	TPS_TOT_PROD
	Temps total de production
	20
	180
	120
	Mn

	TP_005
	R
	TI_1_S1
	Seuil X TI_1
	80
	130
	125
	°C


Liste des paramètres calculés

	N°
	Types
	Paramètre Calculés
	Description
	Min
	Max
	Valeur
Défaut
	Unités

	RP_001
	
	
	
	
	
	
	



[bookmark: _Toc115181750]Conditions de défauts pour la mise en repli de la séquence
Ce tableau liste les défauts repli.
	N°
	Conditions de défauts
	Description

	1
	Perte d’acquisition modules
	Perte d’acquisition modules

	2
	TI12500 > TP_005
	Température Haute Cuve B2

	3
	PI9876 < 2 bars, paramètre non accessible

Cette condition doit être active pendant 12 secondes
	Pression Basse pendant le chargement


Ce tableau indique les étapes où les défauts repli doivent être activés.
	N°
	Cde Marche
	Cde Arrêt
	Cde Initialisation
	
	

	1
	O
	N
	O
	
	

	2
	O
	N
	N
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	


Ce tableau peut être supprimé remplacé par une phrase indiquant que les conditions sont actives en permanence si c’est le cas. 

[bookmark: _Toc115181751]Activation des surveillances pour la mise en repli de la séquence

Ce tableau indique les étapes où les conditions de surveillances doivent être activées. Les organes pilotés sont précisés au § 4.1.2
	Device
	Cde Marche
	Cde Arrêt
	Cde Initialisation
	
	

	DEV_01
	O
	N
	O
	
	

	DEV_02
	O
	N
	N
	
	

	DEV_03
	O
	N
	O
	
	

	DEV_04
	N
	N
	N
	
	

	DEV_05
	O
	N
	N
	
	


Ce tableau peut être supprimé remplacé par une phrase indiquant que les conditions sont actives en permanence si c’est le cas. 




[bookmark: _Toc115181752]Grafcet de la commande 1 : MARCHE

S0000
Message : Démarrage de l’UF en production

T0100
Commande marche
T0200
Actions effectuées
T0300
Actions effectuées 
Et Temps étape S0200 >= 15s
S0200
· Marche P12456
Message : Démarrage du filtre UF en production
S0300
· Début calcul temps de production : TPS_PROD_UF 

Message : Filtre UF en cours de production
S0100
· Ouverture XV_1
· Ouverture XV_2
Message : Ouverture des vannes UF pour production
T0400
TPS_PROD_UF >= TPS_TOT_PROD 

Notes : 
· Sur le même format, il faut réaliser les autres commandes dont la commande de repli.
· Les numéros de transitions sont identiques au numéro de l’étape qui suit



[bookmark: _Toc115181753]Exemple d’actions dans les grafcets
Divergence et convergence en « OU »
T0200
Oui
T0400
Actions effectuées
S0400
· Marche P_1
S0200
· Ouverture XV_1
Fermeture XV_2
S0100
Question : Lancer le maintien en température ?
T0300
Non
S0300
· Fermeture XV_1
Ouverture XV_2
T0410
Actions effectuées


Divergence et convergence en « ET »
T0200
Ok
T0400
Actions effectuées
S0400
Message : Chargement en cours
S0200
· Ouverture XV_1
Fermeture XV_2
S0100
Question : Prêt pour le chargement ?
S0300
· Marche P_1



[bookmark: _Ref28086583]Consigne de vanne ou de moteur
Attente de retour d’état avant envoi de la consigne suivante
T0200
Actions effectuées
S0100
· Ouverture XV_1
· Ouverture XV_2
· Démarrage P_1
Envoi de toutes les consignes et attente de tous les retours d’état
T0200
Actions effectuées
S0100
· Ouverture XV_1
Ouverture XV_2
Démarrage P_1

Questions pour choix opérateur

S0100
Message : Ceci est la question
Indiquer les limites si applicables
Types de réponses possibles :
· Validation : Ok
· Choix : Oui / Non
· Choix multiple : Réponse 1/Réponse 2/Réponse 3
· Valeur entière sans limite
· Valeur entière avec limites haute et basse
· Valeur réelle sans limite
· Valeur réelle avec limites haute et basse
· Chaine de caractères
T0200
Transition(s) selon type de question

Lancement d’une temporisation

Il s’agit d’une temporisation gérée sur plusieurs étapes ou suffisamment longue pour devoir être affichée. Les temporisations courtes sont indiquées directement dans la transition (Temps étape S0200 >= 15s)

S0100
Message : Attente 10 mn
Lancement temporisation xyz
Notes :
· Le temps d’attente peut être un paramètre comme OP_01 ou TP_01
· L’unité de temps peut être en h, mn ou s
· Il est possible de mettre en pause une temporisation ou de la remettre à 0


· Il est possible de laisser l’opérateur ou la maintenance forcer la fin d’une attente (temporisation ou autre condition)
T0200
Fin temporisation xyz
T0200
Fin temporisation xyz
Fin attente possible après xx s

Lancement d’une totalisation

S0100
Lancement totalisation FI_1
Quantité attendue : 1350 l
Notes :
· La totalisation peut s’effectuer sur une mesure ou sur un autre paramètre
· Il est possible de préciser l’unité de totalisation (ex : m3 alors que débit en litres/s)

T0200
Fin totalisation FI_1


Commande de régulateur

S0100
TIC_1 en MAN
Sortie = 20% (ou inchangée)
Notes :
· En Man, l’opérateur peut modifier la sortie
· En Man forcé, la séquence pilote la sortie
· En Auto, l’opérateur peut modifier la consigne
· En Cas, la séquence pilote la consigne

TP_001 sera par exemple égal à 50°C et pourra être modifiable par une personne ayant le niveau d’accès régleur
T0200
Mesure du TIC_1 >= TP_001
S0100
TIC_1 en Man forcé
Sortie = 20%
S0100
TIC_1 en Auto
S0100
TIC_1 en Cas
Consigne à 50°C


Rampe sur un régulateur

S0100
Rampe sur consigne TIC_1
Valeur finale : 120°C
Vitesse de rampe : 3°C/mn
Notes :
· Il est possible de lancer une rampe sur la consigne ou sur la sortie d’un régulateur
· Il faut choisir soit la pente de la rampe, soit sa durée.
· Il est possible de mettre une rampe en pause

T0200
Fin rampe TIC_1
S0100
Rampe sur sortie TIC_1
Valeur finale : 80%
Vitesse de rampe : 5%/mn
S0100
Rampe sur consigne TIC_1
Valeur finale : 120°C
Durée de rampe : 12 mn
S0100
Rampe sur sortie TIC_1
Valeur finale : 80%
Durée de rampe : 5 mn
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