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15.1.1.Liste capteurs.
. Entrée - . .
Repére Au repos Automate Désignation/Fonction
FC1 0+(F) 13.0 Butée de sécurite élévateur haut (arrét
’ montée)
FC2 0+ (F) 13.1 Butée de sécurité élévateur bas (arrét
’ descente)
FC3 0 + (F) 13.2 Accostage pince (arrét descente)
FC4 0 13.8 Elévateur haut : position "prise d'origine"
’ (arrét montée)
D10 0 13.3 Présence carton sur convoyeur
D11 0 13.4 Cartons en butée convoyeur
’ (arrét convoyeur)
FC7 0+(F) 13.5 Cartons au poste de prise (2 cartons) (arrét et
’ retrait pousseur)
FC8 0 13.6 Présence palette (condition de cycle)
FC9 0 13.7 Cartons dans pince (contrdle)
FC10 O+(F) 1315 | Seécurité porte d'acces (arrét et interdiction
’ mouvements)
Pince ouverte
D1 © .7 (tige vérin de pince sortie)
D2 0 118 Pince fermée
’ (tige vérin de pince rentrée)
D3 0 1.9 Rotation pince 0°
’ (tige vérin rotation pince rentrée)
D4 0 11.10 Rotation pince 90°
’ (tige veérin rotation pince sortie)
D5 0 1113 Pousseur travail
’ (tige vérin pousseur rentree)
D6 0 11 14 Pousseur repos
’ (tige verin pousseur sortie)
D7 0 1111 Elévateur position prise
’ (tige verin de translation rentrée)
D8 0 1112 Elévateur position dépose
’ (tige vérin de translation sortie)
Cartons sur palette
D9 © 1.6 (condition de cycle)
D12 0 en seérie | Présence air comprimé
avec KM1 | (condition de fonctionnement)
Codeur 110/ 1.1 Codeur incrémental position élévateur
’ * | (altitude pince)
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Ind.

15.1.2.Liste actionneurs

— Moteur convoyeur

— Moteur élévateur

— Electro-
distributeurs

. amenée des cartons,

: montée/descente pince (petite et grande

vitesse + freins),

: commande des vérins,

— Alimentation générale en air.

— Serrage/desserrage pince (prise et dépose cartons).

— Rentrée/sortie pousseur (transfert cartons au poste de prise).

— Rotation pince (orientation pince pour croisement des rangées

de cartons sur la palette).

— Transfert élévateur pince (translation des cartons au poste de

dépose et retour au poste de prise).

15.2. SCHEMA DE COTATION DES DIFFERENTES ALTITUDES
NECESSAIRES EN PROGRAMME AUTOMATE.
Valeurs Mots
Rep. | actuelles Désignation CW--
Automate
X0 866 mm | Altitude initiale pince, élévateur haut en prise origine CWO0
X1 500 mm | Altitude convoyeur, plan du poste de prise CW1
X2 190 mm | Hauteur maximale du carton CW2
X3 130 mm | Hauteur minimale du carton CW3
X4 75 mm | Hauteur standard de la palette CwW4
X5 65 mm | Altitude minimale pince avant détection sécurité CW5
basse élévateur (si absence palette)
X7 50 mm | Course de ralentissement élévateur CW7
Nota: Nombre de rangées maxi de cartons sur la palette : 5.
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Représentation graphique des différentes altitudes.
PINCE
X7
|
; axe poste
i e de d;ep°se 5 RANGEES MAXIMUM
| |
axe poste 1
1 -_—1
pn}nse X7 |
: —
CONVOYEUR —Y— X0 }
(= @ s @) o @) -
B e X7
REFERENCE "0" 1 X5 i T ~§Z X4 [
(Support de palette) [ | X3 Y
R AV4

SUPPORT PALETTE

PALETTE

X4
—

au plan de pose palette

Hauteur palette par rapport
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15.3. PUPITRE DE COMMANDE.

PALETTICC

MAGELIS
71 B9
2 =BE@Em mmme| WL
=B | (© S unfrales b |5
A= | @ mme| R B
E1
REARMEMENT
VALIDATION CYCLE DEFAUT MARCHE SOUSTENSON

ARRET CYCLE PAS A PAS ARRET
‘ Auto Manu

ASTRIANE
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15.4. ARMOIRE CONTROLE COMMANDE.
—
82
BORNIER BN6
[ Automate TSX 37
=
m
o
I.I_J N Fu8 Fuz Fue Fus Fud Fi3 Fy2 Fii
E BORNIER IPRV1PRVZ * * * * * *
(e) B\s || RT1
m L]
10V [KMG KM5KIVI4 KIVI3KIVI2 s W
1 1 |
AL1 T [ DM || KM1 |[ KM7 }
\ | ——
PE1




LEGENDE T Références de I'équipernent

P.O. = Partle Opérative

GE M MA Guide d'Etude des Modes de Marches et d'Andts | rc -ratecommanse|  PALETTICC

@n PROCEDURES D'ARRET ET DE REMISE EN ROUTE

. <H”Bnmulm : ‘_ < Mo P.O, dans état Injal > < Aurst dons 3t hilol > . . - : 7

Afficher P.O. non initictisée - — - P.0. infticdisée s g e G PR _

Mode manu obligatoire 5 Lonl T L gx‘znnueneg:sa
TRt e e—— o DR R R e e fxer

< Mho PO dans ohat Jolarning > [ ¢4 i < Ambt obtenu > [T T Muiches 44

A”é’dbﬁﬂ du cioluig >
mouvement

-hauteur

- : 3 B N H :
e 'nb fmwe - S THGICh3 03 vaMeabon Bt
o 2 ans foidie »

< Préparafion pour fefmise an route apres
céfciuncs »

P.0. el P.C Mise en éneigle P.C. | Lecycle £ i B £ 0 P/PVa
h.orég P v P Mise enénergle o lencoursse} - _ TN Ao val cycle ¥,
nergie o | progressivedeiaP.0. § = ‘i ltemmine _ o

F 'I < Producilon normak >

Production automatique
Grafcet de production
normale (GPN)

JUCHoN Tout de mame >

0 4 i 50 B R B W B e P

Marche ou onéd onvue dastiretla sbouitd > L f i i i, o opon /

Mise hois énergie P.O. iy I O P
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15.1.

SYNOPTIQUE

A [ B [ [ D [ 5] [ F [ H [ I [
S/H Hlectrique Prehenseur S/H Hlectrique Structure
PsJa1
/B3 04.008.H1.08.NB3 04.008.H4.00.NB6
Pince D1 Bleu —'—C Rotation ©° Autorisation  Porte
Ouverte Bleu
. Balise Ouverte Ravge
Pi Bleu e psJe2 Bleu ﬁ_ © N:”‘ Platine BV
Fonmos « —o—c Rotatton 90° I@I Fcie Slsle
< Bleu 3 x|®
S © b 2|B|x H
eu eu T|9 a
Accostage 8! s 8! Haut - g - § 2.2 :
2 5 §0O 3 = H
c = = 3 n @ w >
3 o| ol 2 go 2o 8 H “l- i
Presence € |ppgl Blew | O Ela3 Bleu 1rC4| Initialisation S5 835 © 2 S | i
dans Pince - < ‘: ‘: Ll Ll 7:7 w Pupitre de Commande H
; HEE @ e c r | i,
i HEE Bleu < s i
| =05 Fc2| Bas 3 ° | .
: |22 38 [ £3
i =| 82 D7 D8 'R
! 81°|° S E
S/H Hlectrique Pince Bleu BN1 .ég
H 2 2 3
04.008.H2.00.NO2 : = = £
PR
\ Bornier BN3 z
Chariot @ Coble n ocd E
Blevateur
A Bornier BN2 Cable notr 12Cde - )
Coble bleu 25Cds Poutre Cable bleu 25Cds [0} _g
Pousseur DS |Blew Cable bleu 2Paires Tranefert Cable bleu 2Paires C o o
Travail e
[ 0 E
Pousseur 08 Bleu P/JoY @] E
Repos z iy Cable bleu 12Cds O O
Presence C D1o Bleu E 3 ) ‘ﬂP/‘JUS Cable noir 2Cds
sur Convoyeur c e ~
@ ‘2: Coble bleu 2Cds
Butée Carton |D11 21 S
Cable bleu 2Cds ]
Butée2 Carton |Fe7 [ o —]
P/Je6 i —
PEL ]
AT FC8 m |
3 Cable HOTRNF 4G1.5 —
s ose 3 i .
a v |
S/H Blectrique Convoyeur “OI;’ %E € 380V T
04.008.H3.00.NO2 = .
© ot Code arbicle: 8124515 | A |
Falio| 1
PALBITTICC S SYNOPTIQUE DHS CABLHS 04.008.H0.00.011 N
ASTRIANE S




A ] B ] C ] D ] E ] F ] G ] H | ! |
L1 L2 L3 _
1 3 5
sQ1 ' Bornier Terre i 34 (3D) .
I- - = > 220V~ Alim
R PR PR N 1 e o1 ng' 35 D) Automate
. . | S— | -
sl 8| = 01 —_ 2 S 5 (3-A) .
Jl Js g — IT' > 24\/~ Sortie Atomate
q 25A
1A.aM 3A . .
» \ —y 37 B-A) et Circuit Ctrl/Cmd
2 4 6 12
S 5 S FU2 FU6
4-A) + .
B 07 — + 128 128 e 38 (4-A) 24V Entrées
X X ‘ ALl 05A.aM @n -
Di }_EE\\\ —= - I LR | 3 » Automate
1 05A.aM =
; ‘ = KMl\ oRvL
T ::I T S FU47 )+
i i < 40 (5- .
s s s e - 24V Sorties
Q - 2AM
PR PR I 03 26 o, 41 GA) = Automate EV
2| == = FU8
3|l g 2 13 25 p— 42
| N—
1 3 5 1 3 5 2AaM
q q q q q q 26 ‘ 43 X .
ke \° N\ 7okMs \C . d' q
MO DE gl & L2 KM6\ \
2 4 6 2 4 6 TSX1.2
04 12(13.41)
09 FUS I],,[] o’ o 3
< <
14 53 53 1AaM 1 3 5
1 3 5 1 3 5
q q q q q q KM2 \ KM3 RT1 ] ] ]
PV 54 54 o N 2 4 6
6 —
BN1 S iz
-— - — - — P — e O D Q- — - — -
6 7 8 79 78

1vi
Moteur élévateur

17

16

24V Alim Terminal Pupitre

Moteur Convoyeur 24V 15W

BARRAS PROVENCE

PALETTICC

SCHEMA DE CABLAGE (alimentations) FOZL'O




O
- %

|
|
|
|
|
|
|
|
e Y R 25 _
R 2 1 21 21
KM3 KM2 KM5 7‘ KM4 7‘

A | B | C ] E ] ] G ] H ] I ]
36 R
() 36 13 14
24\/~ » (5 =
L Kmt
£
i 34| -
¥ L Sorties TSX1 [3]
PRV 220V @) 1 T T T T T T T T T T ]
S %35 N Q.z(ﬁQz.ﬁQz.szz.:ﬁ Qz.zﬁ QZ.Eﬁ QZ.Q Q2.7\ Q2.8\Q2.9\92.1§ Q2.ll}
KM2 1“— T 201 21| 22 5] 26 27 28 29 | 30 31132] 33 34
3 Vi R
KM3 — - j R I 13
5 I 23 12 2 DL
B 3 Rv1\ i 127 14
Sl T 24!
R R R R R R R R R
3 ~ R by I . al 3| 3
KME (””l’l’y © 19 2 N
- bRV i o !
KM5 ) . 7S ) fe2 Tf 3 N < 43 Y80 ‘Y81 “
o] - R !
2 © 5 Fel rf 3 |
= KM7\ !
6 I
BN6 127 :
J

Pupitre T Lo 15 22 22 22 22
e < 57 ! 3 ™ R
| | J - [ R R R R R
.8 Qs 3] I I
l | 37 = 37 - — = - -
: ,,,,,,, __ AL o . Al Al Al Al Al
<|> KM7 KM1 I KM6 I I KM2 I I KM3 I I KM4 I I KM5 I
68
24\~ (2-) 37 A2 A2 37 A2 A2 A2 A2
Sous Tension Marche Mise en Service  ConvoyeurMontée Descente PV GV
Elévateur Elévateur

R=Rouge:H05VK 0.75
V/J:HO5VK 0.75

E 220V=Noir:H0.5VK 0.75
Borne Sectionnable

Réarmement
Porte fermée
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TSX1

Entrées

TSX1.1

11.6 11.7 11.8 11.9 11.10 11.12 11.13 11.14 11.15 11.1 11.0
ov 18 17 3 8 9 10 11 14 15 16 2 1 _%_
C——DJ
38
Cable KS10.3
o~ o ™
3 A A
BNG | AN - A I 1 ] T o 1 1 A
u Il 2 I Bt B! 1

20V w2
oV =(z-|)
BNL] _f N O O— OO - —C— — il A — L — — -«
40 |39 |26 50 16 15 14 13 12 11 35 36 1 2 3
6-A)y Ay D1 D2 D3 D4 D7 D8 D5 D6
24V OV SO 0

39
38
39

:;‘{gi BN5
- 4JV/J

38
39
38

39
38

'
'

122 OV
123 +24V
124 B
125 A

V

=
Cable G250 2 Paires

nA

| ] |
e
—

*=Bleu : KY300.34
Sans indication = Noir : HO5VK 0.75

E Borne Sectionnable

Entrée de Réserve

Défaut Elévateur
Défaut Convoyeur
Carton sur Palette

Pince Ouverte
Pince Fermée
Rotation 0°
Rotation 90°

Transfert
Position Prise

Transfert
Position Dépose

Codeur Moteur
Elévateur

Version codeur 24V

Pousseur Travail
Pousseur Repos

BARRAS PROVENCE

PALETTICC

SCHEMA DE CABLAGE (entrées API)

FOLIO
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A ] B ] C ] ] E ] F ] G ] H ] I ]
Sorties TSX1.2
1 I I I 1 I I I 1
Q4.(ﬁ Q4.1}Q4.2}Q4.3} Q4.zﬁ Q4.5} Q4.§ Q4.ﬁ Q@ Q4.sﬁ Q4.1q Q4.1}1
21| 20 221 23|24 25 26 27 28 29 35 31 32 33 34
+24V= g-l) 77777 I”j 119 (6-F) -
ipsz 233 BNG / R N N 40 (%] g T?o)fj-gz
L) fg . f|>8 < (13.9)
NE : : y 5 : {53 L2 s
> o o o o o %2 | : :‘
s } Sl €
o | )
(2-1) 41 8 | 10
oV » BE ‘'35
3 | &
<) g
[a]
Lol e L T T e P T §
57 59 60 61 62 63 64 65 58
L1
N
- L1
< ™~
—————————————————————————————————————————————— T e O o e S o T
12 10 8 6 18 14 16 4 2

R =Rouge : HO5VK 0.75
*=Bleu:KY300.6
Sans indication = Noir : HO5VK 0.75

d

Borne Sectionnable

S IEV3B H<2S IEVl CIX IEVI1 BIX2

Vi

3 3 = N ° t3 tq 5 L
£ £ = > S 2C 29 B o
o o ° ® D D K [2%ary 2] )
o 's) C Y= c c S c
) @ c @ 2 TS a0 3 &
5 5 = T 08 =0 =c o O
2 2 0 a = =] Fs
= @ = c > ] = 2 >
g £ I o w - B e L
= o = a S S
= > < »
(@] LL [0 S [a
o
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A ] B ] C ] D ] E ] F ] G ] H ] I ]

@) @ ® @

TRANSFERT PINCE ROTATION POUSSEUR

| : , : , |
® o I L |

@] |@ @ |®

(x2)raccord PZC A 166 [] []
(x2)grossisseur PZC E 146

EV1 EV2 EV3 EV4

Pince

2
]
<
G)

>

NRNOCONTACT

@ W Transfert >

Pousseur

O [
@ 0 Rotation >
®

EV1

1 18 (x2)raccord PZC A 166 [] []
Bornier électrique

@ ® @ |@ @ |®

o

EV Bloqueur
Transfert

[] I A———— I
) @] @ @ |®

1 2 3 45 Représentent les Numéros des Orifices des Distributeurs
O Repérage des tuyaux
D12 I I
, AWAA
1 —
@ @ @[ @

2

EV5 | |, i
212 g4 12 212 10 8 212

< Sy B A i
O—-@—-H‘:
C

NS EV1 EV1 EV2 EV3 EV4

<A
<
<+
<k
<td
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Autorisation départ cycle: pas manu-Présence air -en service-présence palette-porte fermée

1
%X32 - autorisation départ cycle-rotation a 0°-origine élévateur-
_|_ position prise-pince ouverte-pas carton sur palette-pas 2éme
carton-pas butée carton convoyeur-pousseur repos(dcy+auto)
2 [~ Convoyeur-
Pousseur

e Etape 40-.Pousseur au Repos

3 Descendre |Grande Vitesse si Position| Petite Vitesse

I'Elévateur Approche Atteinte 1seconde

—1— Pince accostée

4
—— Auto

S Fermer la Pince
-1 Pince Fermée .Cartons dans la pince

6
—_— Auto

7 Monter Grande Vitesse si Position| Petite Vitesse

I'Elévateur Approche Atteinte 1seconde

-1 Origine élévateur

8 [fransfert et Positionnement dep

Cartons

-1 Etape 11 Active

%1.7 - /%I1.6 - /%13.5 - /943.4 - %1.14 - (%310 + %43.12)

Convoyeur-
Pousseur

9%6X40 - 941.14
| /%43.1 - /943.2 | %M99 | ¥m99

Q2.5 |p| %Q2.7 L | %02.6

1sec lsec
%43.2
%43.12
%Q4.5
%41.8 - %43.7
%3.12 | /943.8 - /943.0 | ¥M99 ] ¥M99

Q2.4 |D| %02.7 L |%02.6

1sec 1lsec

%3.8

[fransfert et Positionnement dels

Cartons

%X11

00X32 - /%43.13 - %I3.9 - %3.11 - %3.6 - %I3.15 - %I1.9 - %I3.8 - %1.11 -

BARRAS PROVENCE

PALETTICC

GRAFCET (SP Descente-Prise-Montée)

FOI'10




Autorisation départ cycle: pas manu-Présence air -en service-présence palette-porte fermée

10 10
%X8-autorisation départ cycle-origine élévateur-pince fermée-cartons (()OXS . /Zd3'l3 ° 00/"'3'9 - %3.11 - %43.6 - %13.15 - %13.8 - %41.8 - %I3.7 -
T dans pince-rotation 0°-position prise-auto —~%1.9-%1.11- /OI\B'O}dZS.S - %419
11 Transférer en 11
Position Dépose Q4.9
—— Elévateur en Position Dépose-Mrot 90° Y4112 - 19M68
—}— Elévateur en Position Dépose. - —— %1.12 - M68 LR
Mrot 0° 12 Mettre la Pince|Mmroto° 12 w04 6| M68=1
en Rotation Q4.
13 —]— rotation 0°-Mrot 0° 13 — %419 -%mes
—— auto —— wW3.12 ‘ %3.8
14 Mettre la Pince R 14 9 =
en Rotation |Mrot90 /Q4.7|M68=0
—— Rotation 90°-Mrot 90° —+— %1.10 - /%468
15 Dépose sur Palette 15 Dépose sur Palette
—— Etape 21 Active —1— %X21
BARRAS PROVENCE PALETTICC CRAFCET FOLIO
(SP Transfert et Positionnement des Cartons) | 11




Autorisation départ cycle: pas manu-Présence air -en service-présence palette-porte fermée

[

20 20
_| X15-autorisation départ cycle-origine élévateur-pince fermée-position dépose- 1 %%(%Sj_é (i/dd’/gdg é%(%g i;_/‘{lo'/si'sz, é(i/doi/gd'g ig/‘]l3'7'
présence palette-cartons dans pince ' | 1%43.1 - 1943.2 | M99 ] ¥M99
21 Descendre |Grande Vitesse si Position| Petite Vitesse 21
I'Elévateur Approche Atteinte lseconde Q2.5 —D Z‘?eZC? — - O/?S%S
—1—  Pince accostée -1+ %3.2
22 22
—1+— Auto -1 %3.12
23 Ouvrir la Pince 23 %Q4.4
—t—  Pince Ouverte -1— %17
24 24
—1— Auto 1 %3.12
| /943.8 - /943.0 | %V199 ] %99
25 Monter Grande Vitesse si Position| Petite Vitesse 25 o o o
I'Elévateur Approche Atteinte lseconde Q24 —D f?ezg — - /ﬁ_ze'g
—1—  Origine élévateur -1 %3.8
26 26
—1— étape 31 active -1 %X31
BARRAS PROVENCE PALETTICC GRAFCET (SP Dépose sur Palette) | FOLIO
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Autorisation départ cycle: pas manu-Présence air -en service-présence palette-porte fermée

[

30

X26-Autorisation départ cycle-auto-
pince ouverte-pas carton dans pince-
origine élévateur-positiondépose-
mémoire rotation a 90°

31 Transférer en
Position Prise

—t+— Elévateur en Position Prise.Rotation en 0

32 Descente Prise
Montée

—— étape 2 active

33 Mettre la Pince
X26-Autorisation départ cycle-auto- en Rotation
pince ouverte-pas carton dans
—l_pince-origine élévateur- —1— Rotation Pince en 0°
positiondépose-mémoire rotation
ao° 34
[ Auto

30

%X26 - /%43.13 - %43.9 - %3.
11 - %3.6 - %d3.15 - %13.12 -
%1.7 - 3.7 - %43.8 - %1.12 -
/%M 68

%0X26 - /943.13 - %3.9 - %3.
11 - %3.6 - %43.15 - %13.12 -
%1.7 - %43.7 - %43.8 - %d1.12 -
%M68 | 9438

%Q4.6

%1.9

| %43.8 - %41.9

Q4.8

%1.11 - %d1.9

Descente Prise
Montée

%X2

%3.12

BARRAS PROVENCE

PALETTICC

GRAFCET (SP Retour Position Prise) FOLIO
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Autorisation départ cycle: pas manu-Présence air

40

-en service-présence palette-porte fermée

Autorisation départ cycle-pousseur repos-{(pas

Auto-(étape 2
+ auto)

(Auto + X2)-pas carton

| butée convoyeur-
présence carton sur
convoyeur

carton convoyeur

41

Convoyer un
Carton

—— Butée carton convoyeur

42

Auto-(étape 2 + auto)

position prise+origine élévateur }+(étape 2 + auto-
étape 1)}-présence carton convyeur-pas butée

Autorisation départ
cycle-pousseur

—4— repos-{(pas position
prise+origine
élévateur)+(étape 2 +
auto-étape 1)}- butée
carton convoyeur

Pousser un
Carton

Pousseur Travail +
Détection 2 Cartons

(Auto + X2)-carton
butée convoyeur-
——pousseur repos

v

40

/993.13 - %43.9 - %3.11 - %I3.6 - %I3.

[ 15-961.14 -{ (/%1
+943.12 - X1)}-%43.

|| od3.12-(9x2+ _|

%3.12)

| 1943.4 -

—0402.3

%3.4

(9H3.12+96X2)
— - 1963.4- %3.3
-941.14

043.12-(%6X2+9%43.
—T12)

11 + %I3.8)+(96X2
B - 943.4
bi1.14

1%63.13 - %3.9 -
| 063.11 - %3.6 -
%3.15 - %1.14 -
{ (6111 + %3,
8)+(%6X2 +9%413.
12 - X1)} - %i3.4

| 1943.5

43 | %Q4.10

%1.13 - %43.5)

44

(9X2+943.12) -
— 963.4 - %114

BARRAS PROVENCE

PALETTICC

GRAFCET (SPConvoyer Pousser)
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Fonction de I'entrée Nom du capteur Type (O ou F) Entrée Automate

Non utilisée (entrée de réserve) 11-15

Défaut élévateur (@] 11-4

Défaut convoyeur (@] 11-5

Carton sur palette 11-6

Pince ouverte 11-7

Pince fermée 11-8

Rotation a 0° 11-9

Rotation a 90° 11-10

Préhenseur c6té prise 11-11

Préhenseur c6té dépose 11-12

wmm A -

Pousseur en position sorti 11-13

Pousseur en position rentré 11-14

Préhenseur en position haute 13-0

Préhenseur en position basse 13-1

Accostage pince 13-2

Présence carton 13-3

Carton en butée 13-4

Détection de deux cartons 13-5

Présence de la palette 13-6

Cartons dans la pince 13-7

Prise d’origine élévateur 13-8

B T e e e T Y T Y e I Y O e A (|

Présence air comprimé 13-9

Validation du cycle 13-10

Présence du 24 volts 13-11

)
U
T
O
M
)
T

Mode automatique |3-12

Mode manuel 13-13

Arrét du cycle 13-14

Porte fermée 13-15
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Fonction de la sortie

Nom du pré-
actionneur

Monostable ou
Bistable

Sortie
Automate

Autoriser P.O. en énergie

Q2-0

Voyant défaut

Q2-11

Mettre en Marche le convoyeur

Q2-3

Monter le préhenseur

Q2-4

Descendre le préhenseur

Q2-5

Mettre en Petite vitesse d’élévation

Q2-6

Mettre en Grande vitesse d’élévation

Q2-7

Non utilisé

Q2-1

Non utilisé

Q2-2

Non utilisé

Q4-11

Balise verte

Q2-8

Ouvrir la pince

Q4-4

Fermer la pince

Q4-5

Tourner lapince a 0°

Q4-6

Tournerlapince a 90°

Q4-7

Transférer le préhenseur du c6té prise

Q4-8

Transférer le préhenseur coté dépose

Q4-9

Sortir le pousseur

Q4-10

Actionner I'électrovanne générale

S| Z|wm| 0| T | W| | @

Q4-11

Balise orange

Q2-9

Baliserouge

Q2-10
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