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Présentation : Gamme Sysmac

La gamme Sysmac a été concue dans le but de répondre
aux maximums d’'applications industrielle possible.

Dans ce but, elle integre des composants de tous horizons :
- Logiciel
- Réseaux
- Automatisme
- Robotique
- Vision
- Variateurs de vitesse
- Moteurs brushless
- Sécurité machine




Présentation : Le Logiciel

Mis en ligne depuis 2011, Sysmac Studio est le dernier logiciel de
programmation développé par OMRON afin de paramétrer et
programmer |'ensemble de ses composant de la gamme Sysmac.




Préesentation : Les reseaux

La plateforme Sysmac integre nativement deux réseaux non
propriétaires :

- L'Ethernet/IP : En tant que protocole orienté Communication

EtherNet/IP>>

- L'EtherCat : En tant que profocole orienté Terrain / Machine

EtherCAT.



Préesentation : Les reseaux

Database

Ethen'et/IP

Software

Ethen'et/IP

Paraliel/SCARA!
Asticulated Robot

Machine Automation Controller /

Industrial PC with Sysmac Machine Control of SCADA soft

onnection for Microsoft SQL Server, Oracle,

Interface with Sysmar

Motion

Sensing

735115 Serva System

MX2V1 lnverter N Safety Contol

3

N-Smart
ZW-8000/7000/5000 ibbar /| aneeiContac NX VO _
ConfocalFier oo/ gericontact @ 10-Link
Displacement loT Status Monitoring
Sensor Ampifier
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Presentation : Produits

IHM série NAS

Interface machine

- Ecran tactile

- 3 touches de fonction programmables

- Multimédia, dont les fichiers PDF et vidéo

- Taille d'écran de 7 a 15 pouces

- Grand écran pour tous modéles

- Résolution 1280 x 800 pour les modéles 12 pouces et 15 pouces
- Résolution 800 x 480 pour les modeles 7 pouces et 9 pouces

- Chassis disponible en noir et argenté

IAG - Bloc Fonction Graphique intelligent

- Collection de graphiques des piéces de machines

- Code intégré aux IAG avec la fonctionnalité standard VB.net

- Rassemblez votre propre collection d'|AG et partagez-la dans les
projets, comme des blocs de fonctions

mvTempelature
. mySpeed

. RunMotor
(Boolean bStatus)
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Presentation : Produits

Variateurs série MX2 : Fonctionnalités du MX2

- Puissancejusqu'a 15 kW

- Contréle couple boucle ouverte, idéal pour
Contréle du couple en boucle ouverte des applications de couples petits & moyens :
- Idéal pour applications de couples petits et moyens = Couple.de démanage, de 200%.en qUESi'immObiiiIe Q247 :

- Double régime de puissance VT 120%/1 min et CT 150%/1 min
- Remplace un variateur a vecteur de flux ou servodriver adapté . Contrble de motedrs IMiet BM

- Outil logiciel de programmation Drive

- Alim. secours 24 Vc.c. pour carte de controle et

communications
- Fonctionnalités applicatives intégrées (ex : contréle de freinage)

Réponse rapide aux fluctuations de charge
- Controle stable sans baisse de vitesse machine : qualité et
productivité accrues

—

Charge
Variateur MX2
Vitesse === \'4
) S
Variateur conventionnel
Temps

Eth{-_‘rCAi-‘= MX2
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Presentation : Produits

Moteurs Brushless série 1S :

Fonctionnalités du servomoteur

- Plage de puissance de 100W a 3 kW —
200/400V

« Codeur haute résolution 23 bits

| « Codeur multitour ne nécessitant aucune

|
1 . ?ilr::!rn;lu de boudle amélioré : peu de I EtherCAT—
e
| dépassement et stabilisation rapide
| . Fonction de sécurité intégrée Connectivité EtherCAT
- SafeTorque Off (STO) en réseau : PLd - Conforme au profil de servodriver CoE -CiA402
(EN 1O 13849-1), SIL2 (IEC 61508) - Modes de position, vitesse et couple cycliques et synchronisés
»  Safe Torque Off (STO) cablé :PLe (EN - Modes Taux de réduction, Homing et Position de profil intégrés
ISO 13849-1), SIL3 (IEC 61508) - Synchronisation haute précision grace a I'horloge distribuée

Moteurs rotatifs améliorés

- Servomoteurs avec suppression des a-coups

- Grande précision grace a un codeur 20 bits

- Moteurs et connecteurs conformes IP67

- Vaste gamme de moteurs avec couple nominal de 0,16
a'96 Nm (créte de 224 Nm)

+ Moteurs a inertie standard et élevée

Conforme aux normes de sécurité Safety over A

« PL-d conforme & la norme 1SO 13849-1 EtherCA'r,‘-
+ STO: CEl 61800-5-2

+ SIL2 conforme EN61508
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Presentation : Produits

Systeme vision FH :

Vision des machines flexible
- Plus de 100 éléments de traitement, dont

Technologie de recherche
de forme avancée
le code 1D, code 2D et OCR « Différences de piéce de

- Inspection de rayures et de vices fabrication

+ Poussiére et saleté
Vérification de la Lecture caractéres

g ‘ étection des objets qui se
dimension et codes = ooy

chevauchent

« Adapté aux environnements

évolutifs ambiants

Inspections multiples

- Processeuri7 4 coeurs . . .

puissant st :

- Jusqu'a 8 caméras —
avec un seul . *
contrdleur Amincisement

Large gamme de caméra

- Jusqu'a 12 Mpixels

« Caméra CMOS ultrarapide EtherCAT. ™

- Différents champs de vision a n'importe quel angle
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Presentation : Produits

E/S de sécurité NX
, ., . . , - Jusqu'a 8 points d'entrée sécurité par unité
S eC U rl'l'e D |S‘|'r| b U ee N X ' - Unités d'E/S haute connectivité pour la connexion directe a
divers périphériques
- Surveillance données d'E/S dans projet du contrdleur NX7/NJ

Sécurité intégrée dans un logiciel

- Lenvironnement de développement
intégré a Sysmac Studio fournit un logiciel
commun pour la configuration matérielle,
la programmation et la maintenance de la
plate-forme Sysmac

- 46 FB/FN de sécurité conformes a la norme
de programmation IEC 61131-3

- Blocs de fonctions PLCopen (sécurité)

Safety over

Eth e rCAT@ - Fonctions de sécurité NX

- Le contrdleur de sécurité est conformea PLe selon la norme
ISO 13849-1 et a SIL3 selon la norme ICE 61508 é de sécur
- Systéme flexible pour combiner librement un contrdleur aut débit

E/S de sécurité

on libre des unités dE/S

1€ sur le bus interne

de sécurité et des unités d'E/S de sécurité avec une E/S NX
standard

- Intégration a un logiciel unique, Sysmac Studio

- Les programmes certifiés peuvent étre réutilisés, ce qui |SO ]3849*], PLQ

réduit le travail de vérification

w
=
w

CEl 61508,
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Présentation : La solution complete

Partie Automatisme : Partie opérative :
Le cerveau du systeme Les muscles du systeme

Partie Pilotage : Partie Réseau :
Paramétrage du systeme Communications inter-composants
ou inter-systemes

—
EtherCAT. —
saety over EtherNet/IP>
EtherCAT.




Le logiciel : Premiers pas

La plateforme Sysmac integre toutes les fonctions nécessaires
a la conception et au développement d'e machines :

- Programmation de séquences logiques

- Configuration et controles d’'axes

- Gestion de CAMES

- Configuration du réseau EtherCat

- Visualisation

- Simulation




Le logiciel : Premiers pas

Configuration :
- EtherCat

- E/S

- Ethernet/IP
- AXxes

- Taches

Instructions

Fonctions
Blocs fonctions

Programmation :
- Programme

- Blocs fonctions
- Fonctions

Table de référence
Compilation
Visualisation dynamique
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Le logiciel : Premiers pas

Projet multi-Composant :

Parties du circuit 4

Dériver le périphérigue k , . . .

e ; Intégration et communication

Gestionnaire d&apos:applications fO C | | |‘I-é e Automate._1 :
Contréleur de réseau de sécurité r > lH;:;Jtomate_Secunte
Drive Systéme_De_Vision
HMI k

Capteur de mesura k

Capteur de vision k

Terminal esclave 4

- Exposition des variables
- Conservation des parametres
- Sauvegarde au sein d'un seul logiciel
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Le logiciel : Configuration

La partie configuration permet de gérer intuitive et organisée
les différents éléments de votre systeme :

A4 Configuration et paramétrage
i EtherCAT

» =5 Racks d'extension/UC
«* Mappe E/S

» T Configuration du contréleur Ordl’e de
» {& Configuration du controle de mouvement Conflg UrO.I.Ion

¢ Paramétrages des données Cam

» Parameétres d'événement

¥, Parameétres de tache

k1 Parameétres de tracé des données

Ainsi, l'ensemble des composants seront préts pour Ia
programmation et limiterons les allers-retours entres les
différents menus.
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Le logiciel : Configuration

Réseau EtherCAT :

Ajout des esclaves Ethernet et création du réseau,

Adresse du nceud|Configuration du réseau

i EtherCAT

 — : L - Nosudl : NX-ECC203 (Extension_Entrées_Sorties) : Hors
1 E E’S;“E‘(':‘::“z-g‘m-gm“ \ Ao N:»aud& : SSSDJSNOEH-ECT (Moteur Brushless) :
2 Moteur_Brushless L =] Paramétres
E R88D-1SNO2H-ECT Rev:1.2 LE FFT
3 L L 4 Parametres de tracé de données

3G3AX-MX2-ECT Rev:1.1

¥ ¥ Noeud3 : 3G3AX-MX2-ECT (Variateur) : Hors ligne

L () Parameétres

Intégration d'esclaves EtherCat (Hors OMRON] :

C:\Program Files\OMRON\Sysmac Studio\lODeviceProfiles\EsiFiles\UserEsiFiles
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Le logiciel : Configuration

Cartes d’Entrées Sorties :

Rack Principal Extension EtherCAT

¥ =5 Racks d'extension/UC V¥ &# EtherCAT
¥ == Rack UC \ 4 Neeud1 : NX-ECC203 (Extension_Entrées_Sorties) : Hors ligne
L= Unité 1: NX-ID3317 (N1) L Unité 1: NX-ID4342 (N3)
5 Unité 2 : NX-OC2633 (N2) = Unité 2 : NX-OC2633 (N4)
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Le logiciel : Configuration

Mappaage des Variables E/S :

Description ‘ Variable
onfiguration du réseau Ethes
¥ ™ NX-ECC203
P Sysmac Error Status Sysmac error status on Slav

Commentaire de variable

| Type de variable

P NX Unit Registration Status 63 Status whether the NX Unit

» NX Unit I/O Data Active Status 63 Status whether the NX Unit
v  NX-ID4342
¥ Input Bit 8 bits Input bit (8 bits)

Variables global

Input Bit 00 Input Bit 00

Variables globales

Variables globales

E-I- h ( : -I- Input Bit 01 Input Bit 01
e r O Input Bit 02 Input Bit 02

Variables globales

Input Bit 03 Input Bit 03

Variables globales

Input Bit 04 Input Bit 04

Variables globales

Input Bit 05 Input Bit 05

Variables globales

Input Bit 06 Input Bit 06

Variables globales

ERE- R R R R ]
Z
ey
3
o
&
-3
@©
=
(=]
w

Input Bit 07 Input Bit 07
NX-0C2633
R88D-1SNO2H-ECT

¥ & Racks d'extension/UC

Variables globales

Built-in I/O w  Paramétres d'E/S intégrées
Input Bit 00 Input Bit 00
Input Bit 01 Input Bit 01
Input Bit 02 Input Bit 02
Input Bit 03 Input Bit 03
Input Bit 04 Input Bit 04
Input Bit 05 Input Bit 05
Input Bit 06 Input Bit 06
A U TO m G Te Input Bit 07 Input Bit 07

Input Bit 08 Input Bit 08

Input Bit 09 Input Bit 09

Input Bit 10 Input Bit 10

Input Bit 11 Input Bit 11

Input Bit 12 Input Bit 12

W XMIDDADDDIDDDHIAD

Input Bit 13 Input Bit 13

Qutput Bit 00 QOutput Bit 00

Qutput Bit 01 Output Bit 01

P
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Le logiciel : Configuration

Les mémoires :

Ve Coné"g“faﬂm d: Cfon"f?'e“f Permet d'utiliser les « types » de mémoires
L[ Paramétres de fonctionnement . s 7 .
L&f Paramétres du port Ethernet/IP intégré comme sur |es anciennes generqhon
LIE Paramétres d'E/S intégrées d'automates OMRON notamment

L [E Paramétres de carte en option y . . s .
lorsqu’une communication est necessaire.

L #¥ Parameétres de mémoire

2221

Activer Type zone Taille (nombre de mots) Conserver
Cio Non conservé

WR Non conservé
HR Conservé
DM Conservé
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Le logiciel : Configuration

L 'outil de traceé :

¥ k4 Parameétres de tracé des données

L i Analyse_Données

B &9 Axe X .Temps (ms) v =T,

ST W— = ==

Type de tracé [Simple|"¥ Intervalle d'échantillonnage [Heure v BN s N de tracé [0

Nombre d'échantillons
Ratio des données post-déclencheur

B4 Activer la condition de déclenchement LERLTTA:TA) VRAI {(montant) v
| 90g2 1000 9000

A

B Démarrer le suivi lors du passage du mode PROGRAM au mode RUN E4 Actualiser les graphiques pendant le tracé

Nom |Curseur| Minimum|Maximum

ol \3/nPUL BILOT
.3 I0PULBIE 02
QI N3 Input Bit 03 |
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Le logiciel : Configuration

Exercice :

- Création d'un projet API : NX1P2-1040-DT1

- Création du réseau EtherCat :
- Extension : NX-ECC203 + Carte NX-ID4342
- Brushless : R88D-1SNO4H-ECT
- Variateur : 3G3AX-MX2-ECT

- Génération des variables des composants

- Ajout d'une IHM NA5-7WO00T1 dans le projet

- Récupération des variables APl coté IHM




Rappel des fondamentaux

Les Bases numeérigues:

Base 2 Base 10 Base 16
Systeme Binaire Systeme Décimal Systeme Hexadécimal
Valeur (Base 2) Valeur (Base 10) Valeur (Base 16)
0000 0 0
0001 1 1
0010 2 2
0011 3 3
1001 9 9
1010 10 A
1011 11 B
1111 15 F
1 0000 16 10



Rappel des fondamentaux

Systeme Binaire : Conversion en Base 10

Bit de poids Bit de poids
fort faible

Bit7 Bité Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1l Bit0O
Valeur ] ] ] ] ] ] ] ]
Multiple 27 26 25 e 2° 22 21 20

Résultat 128 64 32 16 8 4 2 ]
Total Base 10 255



Rappel des fondamentaux

Systeme Binaire : Conversion en Base 16

Bit de poids Bit de poids
fort faible

Bit7 Bité Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1l Bit0
Valeur ] ] ] ] ] 0 0 ]
Multiple 2° 22 21 20 2° 22 21 20

8 4 2 ] 8 0 0 ]
Résultat F 9
Total Base 16 F9



Rappel des fondamentaux

Les mémoires :

Octet 4

Octet 3

Octet 2

Octet 1

Octet O

N o WL X dl—|loNVYVBL T O AN~ ONOVLITION—ONWOWDLITON—ONODOL T O N — O
slelelslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslsls]ls]x
N N 0O N0 M 0 M M M0 O M N0 M0N0 N M 0 M 0N M 0 N0 0N 0N 0 M 0 N M N0 M M MN N M N Mm
N o WL X dl—|loNVBL T O AN~ O NV LITION—ONWOWDLITOAN—ONODOL T O N — O
slelelslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslslsls]ls]x
N N 0 O M 0 M M M0 O M 0 NN N M 0 M 0 N0 N 0 N0 N0 NN 0 M 0 N M 0N 0 N N M 0 Mm
N oL Y ol o N VWL T O —-—ONWVDWOL IOA—ONWVO L IO AN —|O|NO O O N —|O
sl=lelsl=slzs=lslslslslslslslslslsls=lslslslszslslslslslslslsls=lslslslslslsls=lsl=]l=]=
0O N 0 O 0 M 0 M N 0 N0 0 N 0 N 0 0 0 M 0 0 N0 0 N 0 M 0 0 0 M 0 M N0 0 N 0 M 0 M M




Rappel des fondamentaux

Les types de variables :

Globales : Commune au projet / composants et a tous les programmes
Locales : Dédié au programme

Valeur initiale

Type de données

Booléen BOOL False
Entien INT -5 Booléen
S 1'(] N d ad rd Entier_non_signé |UINT 5 _‘i |_
REAL 13.25
TIME 25s
WORD 2
Type de données 3 =
ARRAY[0.9] OF BOOL i
[
ARRAY[0..9] OF INT
Tableaux

ARRAY[0..9] OF REAL
ARRAY[0..9] OF WORD




Rappel des fondamentaux

Les types de variables :

(" | Nom | Type de base
S.I.r C.I. res < Marche BOOL Nom Type de données
uctu Vitesse INT > Tapis_1 Convoyeur
Acceleration TIME Tapis_2 |Convoyeur |
Y Deceleration TIME

Tapis_1.Marche

_{}_
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Rappel des fondamentaux

La portée des variables :

Projet
Var_Globale

Programme0 Programmel

Section0  Section] Section0

Var_Localel Var_Localel




Le logiciel : Programmation LADDER

Les différents blocs :

Commentaire du segment

Temporisation_ON_Delay
Entree_1 ADD TON Sortie_1
f EN ENO In Q O—
2 Chiffre_11-In1 — Résultat Duree_Temporisatign— PT ET—Temps_Ecoulé 2 ‘
) Commentaife r
Chiffre_21—In2
Fonction
Bloc-Fonction Bobine
(Sortie)
Contact
(Entrée)
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Le logiciel : Programmation LADDER

Les spécificités du Booléen :

Entree_1 Sortie_1

= [nversion : _1/|_

?

Entree_1 Sortie_1

= Front montant :
—1= ——

Entree_1 Sortie_1

» Front descendant : _{ | |_ _@_




Le logiciel : Programmation LADDER

Les conditions :

- Le « ET»logique :

l Entree_1 Entree 2

- Le « OU»logique :

Entree_1

Entree_2




Le logiciel : Programmation LADDER

Les instfructions :

lIs regroupent les :
- Blocs Fonctions
- Fonctions

Contenu de ['aide

Référence d'instruction

Référence de variable définie par le systeme
Référance de configuration du clavier
Teléchargement manuel

Enregistrement en ligne..

A prc.pc:rs de Sysmac Studio
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Le logiciel : Programmation LADDER

Créer un Bloc Fonction :

fra] FC_Multiplie_10 X
Variables

Espace de nommage - Utilisation

Nom

Externes
Retour

Internes
Externes
Retour

Type de données Valeur initiale

Lo t ~ _
cemes | N o

Entrée/Sortie Type de données

Départ
Chiffre—
Multiplicateur—|

Multiplie le chiffre d’'entrée par 10

EN ENO

MUL

ni

n2

— Résultat

1

Intégration de la Fonction dans le programme
FC_Multiplie_10

EN

N3_Input_Bit_00—Départ Résultat|—Résultat_Multiplication

INT#6— Chiffre
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Le logiciel grammation LADDER

Intéagration de librairies :

Wérifier tous les programmes F7
Li b ro i ri es O M R O N | Vérifierles programmes sélectionnés Shift+F7
Controleur de génération F&

- I_i brOirieS personne”es Controleur de régénération

Utilization de la mémoire

Editer en ligne ¥

Nom de la bibliothéque | Espace du nom | Version | Auteur Société Créé | Modifié Commentaire Fichiers joints
» BR JSONEncoding v0.56 0056 SGG  OMRON ATCE Uses as output Byte Array 918d7b21-6d6c-4cc2-8a12-9c406c386¢c2

E4 Inclure les bibliothéques référencées dans le projet.
M Notifier si I'lD de la bibliothéque incluse dans le projet ne correspond pas a I'ID de fichier de la bibliothéque de référence.

oK
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Le logiciel : Communications

Exercice :

- Créer le programme suivant :
- Activation de la sortie 00 lorsque I'une des entfrées 0 ou 4
ont été activées 3 fois

- Simuler le programme

- Créer un Bloc fonction et I'intégrer dans le programme
- Accepte deux chiffre entier positifs en entrée
- Additionne ces deux chiffres
- Multiplier ce résultat par 500
- Retourner le résultat
- Utiliser le résultat obtenu dans une temporisation sur la sortie 2



Le logiciel : Communications

Connexion aux automates : Nouvel automate

Hors ligne
#. Nouveau projet
@ Ouvrir le projet

g Importer...

En ligne

4 Connecter au périphérique

/ Connexion directe \

Connexion HUB

'..

Spécifiez I'adresse IP distante.

192.168.250. _1

¥ Opération apres la connexion
E4 Transférer depuis le périphérique.
[ uC
K4 Cartes série CJ / Esclaves EtherCAT / Unité NX
£ Affichez la boite de dialogue de dépannage.




Le logiciel : Communications

Connexion aux automates : En projet

T b= " k] oy Configuration des communicaticns = | »

3 ] E ¥ Type de connexion
Configuration des communications...

Sélectionnez une méthode de con ion en ligne.

ion directe via Ethern
on 3 distance via USE
exion Ethernet via hub
En ||-g ne 5 nnez une méthode parmi ces options & chaque connex

Maodifier équipement

¥ Adresse P distante

Spécifiez ['adresse |P distante.

Test des communications USB  Test des communications Ethernet

¥ Options
{ Confirmez le numéro de série lorsque vous étes en ligne.
Kl Vérifier le rafraichissement forcé lorsque vous €tes enligne.
¥ Temps de réponse du moniteur

Définir le ps de réponse du moniteur dans les communications avec le contréleur.(
Veuillez définir une valeur suffisamment élevée lors de la connexion au contréleur via plusi eaux, comme la connexion VPN,

oK Annuler
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Le logiciel : Communications

Connexion aux automates : En projet

| .
H A

Connexion Déconnexion Transfert Extraction



Le logiciel : Communications

Connexion aux automates : En projet

Comparaison
entre le programme du projet
et celui dans I'automate

Mode Exécution
Mode Programme



Le logiciel : Communications

Connexion aux automates : En projet

Activer / Désactiver MH
la surveillance en direct




Le logiciel : Communications

Surveillance différentielle :

Editer la variable Enter F2

Editer un commentaire d'élément Alt+Enter

Modifier type de données... Démorrcge / Arrét

Accéder a la table de variables Ctri+Alt+) Surveillance différentielle

Nom de variable ICondition! Décompte | Commentaire

Programme0.Entree_1 ﬁ n

Insérer I'entrée paralléle audessus Shift+W
Insérer I'entrée paralléle en dessous W

Inverser /

Diff en haut Ctrl+5hft+U
Ciff en bas Cto+Shift+D

Ajouter 3 la Surveillance différentielle
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Le logiciel : Communications

Exercice :

- Communiquer avec I'automate mis a votre disposition :
- Extraire et contrdler les éventuelles erreur API
- Visualiser le programme et utiliser la surveillance différentielle

- Effectuer une modification et la transférer
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