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Avant Propos 
 
 
 

Pour des raisons de développement des compétences industrielles, et afin d’assurer il aux 
étudiants de s’entrainer sur des systèmes industriels et se familiariser à la conception et 
l’implémentation de la commande des Systèmes Automatisés de Production pour simuler leurs 
projets, nous préconisons de baser nos travaux pratique sur l’utilisation des environnements 
utilisés par l’industrie. Dans ce polycopié de TP nous allons travailler avec deux logiciels très 
importants pour simuler le comportement des Systèmes Automatisés de Production. Il s’agit de 
FluidSim et ITS PLC, l’environnement API de Siemens. 

 





TP 1 : Réalisation des Circuits de Commandes et de Puissances 
sur FLUIDSIM 

 
Ce TP consiste à se familiariser avec le logiciel FluidSim, pour ensuite arriver à implémenter 

des cahiers de charge des systèmes automatisés de production sur FluidSim, qu’on va 

commander avec deux techniques , la logique cablé puis la logique programmée.. 

Réalisation d’un projet sur l’Emulateur FluidSim 
 

 
FluidSim vient avec 2 bibliothèques : Pneumatique et hydraulique, dans ce projet on va 

travailler avec la bibliothèque Pneumatique. 

 
Figure	8	:	nouveau	projet	dans	fluidsim 

Créer un nouveau projet : 
Pour créer un nouveau projet dans FluidSim on appuie sur file->New, puis une interface blanc 

va apparait ou on peut construire notre système automatisé de production. 

Les composants de la bibliothèque Pneumatique : 
Dans la bibliothèque pneumatique on trouve : 



• Éléments d'alimentation d’aire comprimé, des actionneurs pneumatiques comme les 

vérins double effet, des vannes dont on peut configurer la direction, capteurs et 

instruments de mesure. 

• Et on trouve des composants électriques qu’on peut utiliser avec la partie commande 

comme l’alimentation 24V, les interrupteurs, les relais … 

• La bibliothèque vient aussi avec les éléments d’un Grafcet (action, état, transition…), et 

des modules d’entrées sortis qui permettent de faire la liaison avec Step7. 

Réalisation d’un circuit simple avec FluidSim : 
On va créer un nouveau projet : File->New 

On va ajouter les composants de notre système à cette nouvelle interface. 

 

 
Figure	9	:	les	composantes	d'un	circuit	dans	fluidsim 

On fait la liaison entre les composants et on configure le vérin en lui associant 2 capteurs TOR 

dans les positions 0 et 100. 



 
Figure	10:	configurer	un	vérin 

Puis on configure la vanne pour pouvoir changer la direction de l’air d’une façon automatique. 

 
Figure	11:	configurer	une	vanne 

On associe à chaque direction de la vanne une variable, lorsque la variable est à 1 la vanne 

prendre la direction correspondante. 

 
Figure	12:	lier	une	variable	à	une	vanne 



On appuie sur « 1 » et on entre le nom de la variable qu’on veut associe à cette direction dans 

« 2 ». 

Voila notre circuit final, La commande de ce système peut être faite soit avec Step7, soit la 

logique câblée ou bien un Garfcet. 

 
Figure	13:	circuit	simple	avec	fluidsim 

Exercice1: Système de transfert des pièces 

Le système à étudier est composé de deux vérins double effet VDE pilotés par des distributeurs 5/2 bistables 
et de deux moteurs M1 et M2 pour les tapis roulants.Ce procédé consiste àcharger des pièces à cadence 
irrégulière sur l’extrémité gauche du tapis 1. Un automatisme de transfert contrôle le moteur du tapis 1 pour 
le chargement et le moteur du tapis 2 pour l’évacuation. Ce dernier est considéré comme toujours à l’état 
marche. Les vérins A et B sont commandés en sortie par les ordres A+ et B+  et en rentrée par les ordres A- 
et B-.  

Le procédé dispose des capteurs: 

• k1 pour la présence des pièces sur le tapis 1.  
• k2 pour la présence des pièces sur le tapis 2. 
• a0, a1, b0 et b1 associés aux vérins A et B et correspondent aux fins de course de ces vérins. 

La mise en marche du système est effectuée par un bouton poussoir Dcy. 
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1. Faire le bilan des entrées/sorties de la commande. 
2. Donner le grafcet correspondant au fonctionnement normal du système. 
3. Simuler le grafcet par S7PLCSIM. 
4. Réaliser le schéma de câblage des entrées/sorties en utilisant FluidSim tout en gardant les mêmes 

adresses choisies dans la table des mnémoniques. M1 et M2 sont des moteurs à un seul sens de 
rotation. 

5. Etablir la communication entre S7PLCSIM et FluidSim 

 
6. Visualiser le fonctionnement système suite à votre grafcet. 
	

Exercice2: Système de comptage et  tri des objets 

Le système est constitué des éléments suivants : 

• Un tapis A en rotation permanente. 
• Deux tapis B et C en rotation épisodique. 
• Deux détecteurs de passage d1 et d2. 
• Deux VDE pilotés par des distributeurs 5/2 afin d’orienter sur les tapis B et C les objets de type L1 ou 

L2. 
• Un capteur de présence d’objets d3. 
• Deux lampes La1 et la2 qui permettent de visualiser le passage des objets devant les capteurs d1 et d2. 
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Le tapis A véhicule les uns derrière les autres et dans un ordre quelconque, deux types d’objets L1 et L2, 
caractérisés par deux longueurs différentes.  

Une fois l’objet est détecté par le capteur d3 : 

• Si le nombre d’objets de type L1 est inférieure ou égale à 3, l’objet L1 est déposé sur le tapis B par 
le vérin V1, sinon il continue sur le tapis A. Quand l’objet est déposé sur le tapis B, ce dernier 
fonctionne pendant une durée de 20s. 

• Si le nombre d’objets de type L2 est inférieure ou égale à 5, l’objet L2 est déposé sur le tapis C par 
le vérin V2, sinon il continue sur le tapis A. Quand l’objet est déposé sur le tapis C, ce dernier 
s’active pendant une durée de 10s. 

La vitesse du tapis A est telle qu’il est impossible qu’unobjet commence à être détecté par le capteur d1, alors 
qu’un objet est en cours de traitement au niveau des vérins et des tapis B et C. 

1. Faire le bilan des entrées/sorties de la commande. 
2. Donner le grafcet correspondant au fonctionnement normal du système. 
3. Simuler le grafcet par S7PLCSIM. 
4. Réaliser le schéma de câblage des entrées/sorties en utilisant FluidSim. 
5. Visualiser le fonctionnement système suite à votre grafcet. 
 



TP2 :  Prise en main du logiciel STEP  
STEP 7 est le logiciel qui permet de programmer les Automates programmables industriels (APIs) 

de type SIEMENS. Il permet de mettre en œuvre les langages définis par la NORME CEI 61-131.Cette 
norme des langages de programmation APIs permet de les classer suivant troiscatégories : 

Ø Langages littéraux : Langage IL (liste d’instructions), Langage ST (littéral structuré). 
Ø Langages graphiques : Langage LD (à contacts), Langage FBD (à blocs fonctionnels). 
Ø Structure de programme : Diagramme SFC (suite de séquences). 

L’objectif de ce TP est d’initier l’étudiant à : 
Ø Configurer un projet STEP7 (Configuration matérielle : CPUs, cartes d'E/S... et logicielle : 

mnémoniques...) 
Ø Créer différents blocs de programmations mettant en œuvre différentes fonctions de bases 

(fonctionslogiques, mémoires, fonctions arithmétiques, temporisations, compteurs etc...) dans 
différents langages (LIST, LOG (logigramme), CONT (ladder),GRAPH (Grafcet)). 

Ø Utiliser le simulateur PLCSIM intégrée à STEP 7 pour valider le fonctionnement du 
programme. 

1. Création de projet sous SIMATIC Manager 

Pour créer un projet, double-cliquez sur l’icône « SIMATIC Manager » surle bureau de 
Windows. Fermez l'assistant de création de projet qui se lance automatiquement. 
Créez un nouveau fichier de projet, choisir le répertoire de destination et nommez le 
projet et valider. 

 
 

 



 
Insérez une « station SIMATIC 300 »  

 
La « station » apparaît dans la partie droitede l’écran. Double-cliquez sur cette icône. 

2. Configuration matérielle 

Afin d’effectuer la configuration matérielle, double-cliquez sur l’icône « matériel». 

 
La nouvelle fenêtre qui s’ouvre va permettre de configurer l’automate. Si la liste des « stations »(sur la 
droite) n’apparaît pas, cliquez sur menu « Affichage », puis cochez « catalogue ». 

 

Insérez un RACK-300 en cliquant sur le + devant SIMATIC 300, puis développer « RACK-300 » et 
double-cliquersur « Profilé support ». Celui-ci apparaît dans la partie gauche de l’écran. 



 
Il convient ensuite de placer sur chaque emplacement du rack les différents éléments de l’automate 
physique, à savoir : 
– L'alimentation  
– La CPU  
– CartesE/S analogiques 
– Carte E/S TOR  
–Cartes réseau (Ethernet, ASI,…) 
Pour placer un élément sur le rack, cliquez droit sur l'emplacement désiré, puis « objet ». 
Sélectionnezensuite dans les répertoires les éléments souhaités.  

• Le module alimentation PS-300 se place sur le premier emplacement du rack. 
• Le module CPU occupe deux emplacements (2 et3). 
• Le reste des emplacements du rack est rempli en fonction des éléments de l’API, à savoir : 

(Coupleursréseau, Cartes E/S analogiques, Cartes E/S numériques…) 

Complétez la configuration puis sauvegardez et fermez « HW Config ». 
3. Adressage des données et saisie des Mnémoniques 

Cette partie consiste à attribuer des adresses et noms aux entrées/sorties correspondant aux éléments du 
système automatisé (voyants, boutons poussoirs, capteurs, actionneurs,…). 
L'adressage des données adopté par Siemens est le suivant : 

Type de Donnée N° de l'octet/mot . N° du bit 

La convention adoptée par Siemens pour l'adressage des donnéesprend en compte les types suivants: 
• E : bits d'entrée 
• A : bits de sortie 
• M : bits mémoire (mémento)  
• EW : mots d'entrée 
• MW : Mots internes 
• AW : Mots de sortie 

Exemple :  
E 0.0 

 
 
 
 

Donnée de type 
Bit d’entrée 

Octet n° 0 Bit n° 0 



Pour créer une table d’adresses cliquez sur insertion puis sur table de mnémoniques.Double-cliquez sur 
l’icône« Mnémoniques » qui apparaît dans la partie droite de l’écran. 
Remplissez la table en indiquant dans la colonne mnémonique un nom de l’opérande et dans la colonne 
opérande l’adresse de la variable (E pourentrée, A pour sortie…).Le logiciel donne le type de données 
dans la colonne type de donnée (ici « BOOL » pour booléen), mais celui-ci peut être modifié en cas de 
besoin. 

 
Enregistrez la table et revenez dans « SIMATIC Manager »  

4. Création d’un programme : 

Cliquez sur Blocs puis Double-cliquez sur OB1. OB1 est un bloc d’organisation, il permet d’autoriser 
le fonctionnement des autres blocs. 

 
Vérifiez quele langage de création est bien CONT (Ladder) et validez.Sous OB1, créer un programme 
simple, celui de démarrage direct d’un moteur asynchrone, sous langage Ladder. 

 
5. Simulation du programme : 

Activez la simulation dans SIMATIC Manager.  



 
Configurer le simulateur : insérez un blocd’entrée, luiaffecter le numéro 0, insérez un bloc de sortie, 
lui affecter le numéro 0 et passez en mode RUN-P. 

 
Sélectionnez le bloc OB1 et cliquez sur « charger ». 
Double-cliquer sur OB1, cliquer sur la pairede lunettes, le simulateur passe en modevisualisation. En 
cliquant sur les bits dumodule d’entrée, on peut faire évoluer lesystème. 

 

 

Question : Etablir et simuler le programme de 
fonctionnement de démarrage direct à double sens 
de rotation d’un moteur asynchrone.  

6. Les temporisations S7 
 
 

Activer la 
Simulation 

Insérer bloc entrée 
Insérer bloc sortie 

Mode RUN-P 



Testez et commentez les différents blocs de temporisations 



TP 3 : Système de Transfert : Environnement Siemens et 
FluidSIM 

 
 Un dispositif de transfert se compose d'un chariot muni d'une pince pouvant monter ou 
descendre. Dès qu'une pièce se présente sur un tapis A (Pa) ou sur un tapis B (Pb), le chariot va 
automatiquement la chercher pour la déposer sur le descendeur. Cette pièce est alors descendue et 
ensuite transférée sur le tapis d'évacuation C (Pc)  au moyen d'un pousseur. Après la dépose sur le 
tapis, celui se met en rotation durant 15 secondes. Une fois le tapis arrêté, un nouveau cycle peut 
reprendre. L'arrêt du dispositif s'effectue sur appui du bouton poussoir de fin de cycle. Dans ce cas, le 
protocole s'effectue normalement jusqu'à ce qu'il se positionne en conditions initiales et s'arrête. 
 
 Dans les conditions initiales de démarrage, le descendeur est en position haute, la pince est 
ouverte en position haute, le pousseur est en arrière et le chariot est à gauche. Un appui sur Dcy lance 
le dispositif. 
 L'arrêt du dispositif s'effectue sur appui du bouton poussoir de fin de cycle. Dans ce cas, le 
protocole s'effectue normalement jusqu'à ce qu'il se positionne en conditions initiales et s'arrête. 
 
II) QUESTIONS : 



 1) Décrire le fonctionnement de l'automatisme par un grafcet. 
 2) Donner la programmation de ce Grafcet dans le langage ladder diagram. 
 3) Programmer l’automate avec Simatic Step 7 de Siemens et le circuit de Puissance est de 

Commande API sur FluidSim. 
 
On adoptera les conventions suivantes : 
 

Symboles Signification 
Dcy Départ cycle 
AU Arrêt d’Urgence 
Pa detection d'une pièce en A 
Pb detection d'une pièce en B 
Pc detection d'une pièce en C 
Dh descendeur en position haute 
Db descendeur en position basse 
Par pousseur en arrière 
Pav pousseur en avant 
Ca chariot en position A 
Cb chariot en position B 
Cc chariot en position C 
Ph pince en position haute 

Pbasse pince en position basse 
Fcyc Fin de cycle 
Rep Reprise après arrêt d'urgence 

 
Symboles Signification 

TD Translation droite du chariot 
TG Translation gauche du chariot 
P- Descente pince 
P+ Montée pince 
S+ Serrage pince 
S- Desserrage pince 

AV Avance pousseur 
RE Recul pousseur 
D+ Montée descendeur 
D- descente descendeur 

ROTA activation du tapis A 
ROTB activation du tapis B 
ROTC activation du tapis C 

AL Mise en route de l'alarme 
 

Symboles Signification 
TEMPO1 Temporisation de 15 secondes 

FINT1 Fin de temporisation n°1 
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TP 4 : Système de palettisation : Environnement ITS PLC 
 

Le système à étudier simule un palettiseur automatique. L’objectif est de créer des palettes avec au plus 

trois niveaux de cartons. 

 

 

Le palettiseur est composé d’un ascenseur pour les cartons, d’un bâti principal et d’une sortie pour les 

palettes. L’ascenseur (A) alimente un convoyeur à bande automatique (C) à l’aide d’un éjecteur (B). Les 

cartons sont retenus à la fin du convoyeur (C) par un bloqueur (D). Les cartons sont alors prêts à être 

chargés sur le plateau (E) pour aller devant les poussoirs à tige (F). Les convoyeurs (H) amènent les 

palettes de l’alimentation au monte-charge (G). Une fois la palette sur le monte-charge, celui-ci monte au 

niveau le plus haut du palettiseur. Les cartons sont déposés sur la palette au retour du plateau (E), pendant 

que les tiges des poussoirs (F) sont sorties. Ce cycle de palettisation peut être répété au plus deux fois, par 

palette. La palette terminée, le monte-charge descend au niveau du convoyeur de sortie (I) et la palette est 

évacuée. 

Les actionneurs du système sont définis par le tableau suivant:  
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Actionneur Description 

0 Ascenseur (cartons) 

1 Avance de l’éjecteur 

2 Libérer cartons (fin du convoyeur) 

3 Avancer plateau 

4 Sortir les pousseurs 

5 Monter le monte-charge (palette) 

6 Descendre le monte-charge (palette) 

7 Convoyeur des palettes 
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Les capteurs associés à chaque actionneur sont présentés par le tableau ci-dessous : 

Capteurs Description 
0 Capteur de sortie de l’ascenseur des cartons 
1 Fin de course d’avance de l’éjecteur 
2 Capteur du stock tampon du convoyeur 
3 Plateau rentré 
4 Plateau sorti 
5 Tiges des poussoirs sorties 
6 Monte-charge en position basse 
7 Monte-charge en position pour le premier 

niveau de cartons 
8 Monte-charge en position pour le deuxième 

niveau de cartons 
9 Monte-charge en position pour le troisième 

niveau de cartons 
10 Présence palette sur le monte-charge 
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Questions: 

1. Réaliser le Grafcet du système.  
2. Programmer le Grafcet en langage de votre choix. 
3. Lancer ITSPLC et visualiser le fonctionnement du système. 

 

  

 


