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TS MAI

Automatismes
LA COMMUNICATION
BESOINS EN COMMUNICATIONS
documentation  pyng  entreprise  des  informations
Bureau CAO . . . .
développement.  CirCuUlent et les besoins varient suivant
maintenance les utilisateurs.
surveillance Production

gestion de production

BESOIN DE LA GESTION Ordinateur

; central
fichiers /oo

Réseau de terminaux
Partage des ressources individuels
Puissance centralisée

BESOIN DU BUREAU S

Répartition des systémes:
- Traitements de textes, rapports
- Mise a jour de fichiers décentralisés

- Transmission de documents entre services
- Stockage, archivage
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BESOIN DE LA PRODUCTION

Traitement différé
Trame longue

ATELIERS

/ CELLULES DE \
Temps réel PRODUCTION

Trame courte / EQUIPEMENTS \

/CAPTEURS - ACTIONNEURS \

YOLUME D'INFORMATION
TEMPS DE REPONSE

Partage des ressources et des systémes

LE CONCEPT CIM
CIM : COMPUTER INTEGRATED MANUFACTURING

MODELE D’ USINE INTEGREE

ATELIERS

EQUIPEMENTS

CAPTEURS
ACTIONNEURS

Comme les besoins des différents services de &prisie sont différents, il a fallut concevoir
plusieurs types de réseaux locaux
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Bus de Terrain Réseaux d’ateliers,

3 de cellules, d’équipements

NIVEAUX
DE RESEAUX
DE
COMMUNICATION
INDUSTRIELLE

\ Réseaux d’usine /

\_/

ARCHITECTURE DES RESEAUX

L'architecture d'un réseau comprend deux compasante

LA TOPOLOGIE : Elle caractérise la configuration des voiesrdagmission existant entre les
différentes stations.

LA REPARTITION DES FONCTIONS DU PROTOCOLE : Elle Définit si toutes les

stations ont les mémes fonctions ou, si une rergptitle de maitre tandis que les autres sont des
esclaves.

L'architecture d'un réseau détermine les caratitfres suivantes:

LA CONNECTIVITE : Possibilité que possede une station de pouvablié la liaison " le
dialogue" avec d'autres stations (connectivitdeéata partielle).

LA DIFFUSION : Possibilité d'émettre, a partir d'une statiom,nuessage vers lI'ensemble des
autres stations.

LA RECONFIGURATION : Possibilité d'insérer ou de retirer une stattn réseau ,la
reconfiguration pouvant s'effectuer pendant le fiemonement ou non du réseau.

LA SURETE DE FONCTIONNEMENT : Définit les conséquences de la défaillatioae
voie de transmission ou d'une station sur le fonctement du réseau.
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TOPOLOGIE T T

RESEAU EN BUS l

AVANTAGES

- Un seul média (homogénéité du réseau).
- Mise en ceuvre simple.

- Reconfiguration facile.

- Moindre codt en ligne et en coupleurs.

INCONVENIENTS

- Le nombre de stations sera limité en fonctieadlongueur du support.
- Les conflits d'accés a la voie de transmissimm entrainer des difficultés.

UTILISATION

- Réseaux Locaux Industriels J BUS - ASI - ETHERNET

RESEAU EN ANNEAU

Des voies point & point relient les stations ealies. Il existe un mécanisme de contournement
des stations désactivees.

AVANTAGES

- La longueur de I'anneau peut étre grande.
- Fonctionnement méme aprés une premiere cowpunesdia.

INCONVENIENTS

- L'activité des stations limite la vitesse.
- Le nombre des stations par anneau est limité.

UTILISATION

- Réseaux Locaux Industriels PROFIBUS - TOKENKI(IBM)
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PROTOCOLE

Acces Contrélés

Probabiliste CSHMA/CD
Déterministe CSMA/DCR

Gestion Gestion

Centralisée Décentralisée

Maitre/Esclaves Jeton tournant

RESEAUX A ACCES ALEATOIRE

Le principe consiste a laisser les stations emmecompétition. La procédure met en ceuvre les
composantes suivantes:

- détection de trafic (voie libre ou occupée).

- actions pour démarrer I'émission si voie libre.

- détection de collision (conflit).

- résolution des conflits détectés.
Les différentes méthodes rencontrées se distingessentiellement par la derniere composante.

Acces probabiliste méthodeCSMA / CD

Si une collision est détectée par une station, s#leetire du réseau se met en attente avant de
retenter une nouvelle communication. Le tempsediggtest calculé dans un domaine qui croit
exponentiellement avec le nombre de collisionsesibApres un certain nombre de collisions la
station se positionne en défaut.

Aucune synchronisation entre station n'est néaessaiais un écroulement du réseau peut se
produire en cas de forte charge.

Accés déterministe méthodeCSMA / DCR
Ici on substitue a l'algorithme de résolution pimliste un algorithme de type déterministe. On
définit aprés une collision un ordre de droit dé&scau canal par dichotomies successives. On

arrive apres plusieurs périodes a traiter toutesiéenandes.
Un contrdleur de réseau est nécessaire, le résepeut pas s’écrouler.
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RESEAUX A ACCES CONTROLES

Réseau Maitre / Esclaves

y 4

MAITRE

Je réponds quand
on m’interroge

ESCLAVE 1

Remarque: La transmission entre le maitre eti#flescs'effectue en half- duplex

Il permet d'établir la communication entre un pasigitre et un ou plusieurs esclaves .Seul le
maitre peut étre a l'initiative d'un échange, degirotocole maitre/ esclave. Les différents types
d'échanges supportés par le protocole se divised¢ex catégories:

Question/Réponse
Le poste maitre émet une demande a destinationodte pesclave de son choix,qui apres
exécution renvoie une réponse. Entre le maitreneesclave donné, une seule transaction
guestion/réponse peut étre initiée a la fois. Apmir émettre la méme question a deux esclaves
distincts, il est nécessaire d'initier deux tratisas.

Diffusion
Le poste maitre transmet un ordre a la destina@tous les esclaves connectés au réseau sans
distinction. Ces derniers exécutent la demande é&aestre de réponse.

Structure d'une transaction
Les temps des échanges supportés par le protoaoéniselon la vitesse de transmission sur le
médium, le format des trames ainsi que le typeedaéte effectué.

TPQ = temps de préparation de la question
TXQ = temps de transmission de la question

TTE = temps de traitement de I'esclave MATRE | LUGNE | EScLAVE
TXR = temps de transmission de la réponse de descl
. e A, TPQ
TTR = temps de traitement de la réponse par lerenait *
TRE = temps de retournement de I'esclave ;TXQ

l TTE
*TTR #TRE

En diffusion TPQ + TXQ + TTE

En Question /Réponse TPQ + TXQ + TTE + TXR + TTR
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Réseau a jeton

Je parle quand
c'est mon tour

Poste 3

Je parle quand
c’est mon tour

Je parle quand
c'est mon tour

Poste 4 Poste 2

Je parle quand
o' est mon tour

y 4
Poste 1

Ce type de gestion est basé sur la circulatiorede$ stations actives d'un droit d'acces a la voie
appeléJETON.

Une station qui recoit le jeton peut pendant uneéellimitée émettre une ou plusieurs trames si
elle a des informations a transmettre, elle passeai le jeton a la station suivante. Si elle n‘a
rien a émettre elle passe le jeton immédiateménstation suivante.
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EXEMPLES D’APPLICATION
BUS DE TERRAIN

Introduction

Les bus de terrain permettent de proposer dadsrteine des automatismes distribués
des solutions ouvertes, performantes, évolutivés@omiques.

C}BJECTIFS des RESEAUX de TEHHAIN)

ECCNOMIE
et
simplification

du
cablage

1 BUS au lieu

de la

FIABILISATION
TRANSMISSION

de n lialsons
- données fransmises numériquement point & paint
- possibilitd de datection ,correction des
erreurs de transmission. ACCES: carlas "couplaur
= possibilités de transmission par fibre - MULTIPLES (coté systémes)
optique. - DIRECTS

- capteur *fournissant™a plusieurs
syslémes simultanément.

AMELIORATION - acchs direct sans passer par le
DE L'EFFICACITE réseau du niveau cellule.
DE SCRUTATION ;:fgfsggﬁlfés
- cycle de scrutation plus court d"ADMIMISTRATION
- plus de capteurs rafraichis par des CAFTEURS
eyele. - parameélrage
= maintenance
= survelllance

Dans un bus de terrain, le contrdleur d'automatigitote sa périphérie industrielle
composée de concentrateurs d'entrées / sortiegaukgou analogiques, électriques ou
pneumatiques et des capteurs / pré actionneureude sorte tels que variateurs de vitesse,
systemes d'identification ou autres systemes dédies

Le lien entre l'unité de traitement et sa périghdoit étre vu ici comme une extension du
bus de l'automate. L'utilisateur ne voit pas |l&#éd#nce en terme de performance et de mise en
ceuvre entre ce qui reste physiguement dans leloaek et ce qui est déporté sur le bus de
terrain.

La décentralisation de la périphérie industriddeorise la réalisation de machines
modulaires et permet de tirer des fonctions detqaitement et de diagnostic disponibles sur les
capteurs et pré actionneurs intelligents.

Elle facilite le déport des postes de conduitgeetliagnostic au cceur de l'installation, la
ou ils sont réellement utiles.
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BUS de Terrain Actuator Sensor Interface Knterface pouCapteurs efctionneurs)

A S | repose sur une norme internationale CEIl, c'estsysiéeme de cablage non
propriétaire, les produits ASI sont certifiés pas daboratoires indépendants des constructeurs. Il
permet en moyenne jusqu'a 20% d'économie globalepport a un cablage classique. Il résulte
de l'association d'un groupe de 11 sociétés als&ss dans les capteurs et les actionneurs
( Balluf, Baumer, Elesta, Festo, Ifm, Leuze, Pepgdfuchs, Sick,Siemens, Turck, Visolux ).

Architecture

La Topologie de type bus n’est pas imposée, on peut utiliserafiructure arborescente,
linéaire ou en étoile. Composé physiquement de diesixon blindés supportant I'alimentation
et la communication des capteurs et des actionneurs
On peut utiliser des composants standard du marth&e de modules déportés interface ASI

Utilisation de deux fils standadis1,5 mm2 a 2,5 mm?2.
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Utilisation d’'un cable spécifique ASI (inversionsd@s impossible)

On peut utiliser des capteurs et des actionnedsfgpues ASI, ils se montent directement par
prise vampire sur le cable spécifique ASI.

Moteur avec interface A.S.I. intégré Prisampire

Remarque
En standard la consommation maximum de chaqueveselst de 100 mA. Si un esclave a
besoin de plus, on peut utiliser une alimentatiaxileire.

Protocole

Le coupleur maitre V1.0 peut contréler jusqu'a 124FP4S binaires soit 31 esclaves de 4E / 4S
En V2.1, il peut contrdler jusqu’a 248E / 186S lniea soit 62 esclaves (31A et 31B) de 4E / 3S.

La longueur du cable est de 100 m au maximum, plesrdistances plus importantes il faut
rajouter des répéteurs.

Il travaille & 200Kbps, le temps total de scrutatdu maitre est de 5 ms maxi pour traiter les
124E / 124S et de 10 ms pour traiter 248E / 186S.

Chague esclave est défini par un code d'identificat(numéro d'esclave) et une configuration
(nombre d'entrées/sorties).

Le coupleur maitre est l'interface entre le bus &Sé cerveau de commande (PC, API, ..etc.... ),
il permet aussi l'ouverture sur les réseaux superigrace a des passerelles MODBUS,
PROFIBUS. Il interroge cycliguement les esclavesll{i®y cyclique ). Les esclaves sont a
I'écoute sur le bus et dés qu'ils reconnaissemtddtesse dans la trame d'appel émise par le
maitre ils répondent. Un échange est considéré @uwuormrect si apres un appel du maitre et
avant la fin d'un time-out de 60 ps une réponse farte de I'esclave est réceptionnée.
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Fonctionnement

Automatismes

— T

Mise sous tension )

initialisation de la mémoire image E/S

interrogation des esclaves présents sur le bus
reconnaissance de la configuration

|
échange des données successivement
avec tous les esclaves actifs

‘ recherche de nouveaux arrivants ‘

‘ activation des esclaves trouvés ‘

|

Mémoire image des entrées et des sorties sur umALS.1. versionv1.0

15 14 13 1211 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

IR

n

Esclave

03

Esclave 02 | Esclave 01 ] Esclave 00 |

IR

n+1l

Esclave

07

Esclave 06 | Esclave 05 | Esclave 04

IR

n+2

Esclave

11

Esclave 10 | Esclave 09 | Esclave 08

IR

n+3

Esclave

15

Esclave 14 | Esclave 13 | Esclave 12

IR

ENTREES

n+d

Esclave

19

Esclave 18 | Esclave 17 | Esclave 16

IR

n+5

Esclave

23

Esclave 22 | Esclave 21 | Esclave 20

IR

n+é

Esclave

27

Esclave 26 | Esclave 25 | Esclave 24

IR

n+7?

Esclave

31

Esclave 30 | Esclave 29 | Esclave 28

15 14 13 12

11109 8 7 6 5 4 3 2 1 0

IE m

Esclave

03

Esclave 02 | Esclave 01 ) Esclave 00

IR m+1

Esclave

07

Esclave 06 | Esclave 05 | Esclave 04

IR m+2

Esclave

11

Esclave 10 | Esclave 09 | Esclave 08

IR m+3

Esclave

15

Esclave 14 | Esclave 13 | Esclave 12

IR m+d

Esclave

19

Esclave 18 | Esclave 17 | Esclave 16

SORTIES

IR m+5

Esclave

23

Esclave 22 | Esclave 21 | Esclave 20

IR m+é6

Esclave

27

Esclave 26 | Esclave 25 | Esclave 24

IR m+7

Esclave

31

Esclave 30 | Esclave 29 | Esclave 28

Ne pas utiliser I’adresse 00, la réserver pour la mise en place d’un
nouveau esclave !
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Utilisation

O

74

Ivhitre ASI

Llirentation £51
Alirmentstion de prissance
Bépétenr

Bépartiten prasaif
Bépartitew actif

C¥ tectenur classique

Té & prise vampre

o
o
o o @ 2 C o @ 0 &

Lé tectenr AS]
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RESEAU D'ATELIER

Introduction

Un réseau d’atelier est un systeme de communicgt@mettant d'interconnecter des
automates programmables industriels, des termidatelier intelligents et des calculateurs.
Un tel type de réseau de communication trouve sesipales applications dans les domaines
suivants:

- supervision industrielle,

- gestion de production,

- commande répartie de machine.

Réseau PROFIBUS

PRESENTATION

PROFIBUS est un systeme de communication ouvert, propriétaire pour le niveau
cellule et terrain, congu essentiellement pourmis® en oeuvre en environnement industriel.
Il puise ses origines dans une structure associageupant une dizaine de constructeur dés
1987. Il respecte les normes CEI 61158 et CEIl 6 EI84se préte aussi bien :

- aux échanges d’informations volumineuses BOPIBUS FMS
(Fieldbus Message Spécification).

- a la transmission de données exigeant unelgraactivité par PROFIBUS DP
(Decentralized Peripherie) proposé aujourdédmutrois versions DP-V0, DP-V1 et DP-V2.
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PROCEDURES D’ACCES
Elle est conforme aux méthodes “Token Bus” pour destions actives et “Maitre—
esclave” pour les stations passives. La procéduaecés n'est pas liée au support de
transmission mais au type de stations actives esiyes.

Dialogue entre stations actives (maitres)

Toutes les stations actives constituent dans umeantogique a jeton, chaque station
active connaissant les autres stations activesueordre dans I'anneau logique (cet ordre
est indépendant de la disposition topologique th#as actives sur le bus mais dépend
de leur adresse).

Le droit d’acces au support (le “jeton”) est traisiune station active a I'autre sur la

base de I'ordre déterminé par I'anneau logique.

Dialogue entre stations actives (maitres) etigtest passives (esclaves)

— 3 = #’

Si des couplages a des stations passives ont @igu@s (liaisons maitre-esclaves), ces
stations passives sont interrogées (lecture deurmlgar exemple) ou des données leur
sont transmises (consignes par exemple).

Le jeton n’est jamais remis a une station passive.
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Les deux niveaux de communication peuvent coexister

Scrutabion des esclaves (stafions passives)

Du point de vue utilisateur on dispose de modulentés:
- communication classique PROFIBUS DP (DP-V0 a V2)
- communication domaine process PROFIBUS PA (Dfp-V1
- commande d’axe entrainement PROFIdrive (DP-V2) \am

“ores®

- communication gestion de sécurité PROFIsafe VDRV2)
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Réseau PROFIBUS DP

PROFIBUS DP est un protocole maitre - esclavessthion maitre réalise des échanges de
données avec des appareils de terrain décentrédisélaves DP). Les échanges sont effectués de
maniére cyclique et continue par le maitre sangss#er de lignes de programmations dans le
programme utilisateur.

Un esclave DP est une station qui assure la séésienformations « entrées » et qui délivre des
ordres « sorties » vers le processus.

Si I'esclave est intelligent (il posséde une CP¥gHange d’informations entre les deux CPU
s’effectuera par l'intermédiaire de coupleurs d'éas / sorties « fictifs ».

Les adresses des coupleurs d’entrées /sorties etifs » ne doivent pas étre affectées a des
coupleurs réels effectivement présents sur le rese®ROFIBUS.

Communication entre deux CPU avec PROFIBUS DP

Zone Zone
des sorties des entrées
Zone Zone
des entrées des sorties

Maitre Esclave

Les échanges sont a l'initiative du poste Mailregdopie :
- sa zone des sorties vers la zoneneées de I'esclave,
- la zone des sorties de I'esclave veosa des entrées.

Les configurations du Maitre et de I'Esclave effiést correctement, les échanges commencent
alors automatiquement en alimentant les deuxnzaties.
Le fonctionnement est indépendant du programmisatur.

R SR SR

Les configurations du Maitre et de I’Esclave effectués correctement, les
échanges commencent alors automatiquement en alimentant les deux
automates.

Le fonctionnement est indépendant du programme utilisateur.

Le rafraichissement de la table est synchrone au eycle du maitre.
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Gamme SIMATIC S7 300

I SIMATIC Manager -

Fichier Edtion Insertion SystEme cible Affichage Outils Fenétre 7

D= 2| din| [0 2 ETT =% (=

Progiamme 57(1)
(BD Sources

On déclare dans le projet les deux C.P.U.

2 Hw Config - [CPU 315F-2 PN/DP (Configuration) -- gri315_ET2008CPU]

@) station Edition Insertion Systéme cible Affichage Outils Fendtre 7
Dl(z-2 (9 @ oo dblhl @o) %8

Ethemet(1): Réseau |0 FROFINET (100)

PS5 307 he,
CPU 316F-2 PN/DP
HPDP

PO

PROFIBUS(1 : Réseau maihiz DP (1)

DITE-DC24Y
DITEADC24Y
i} ;

|
Imaméih"g

&3

CPU 315F-2 PN/ DP
(Maitre)

Propriétés - MPI/DP - (RO/S2.1) X

Geneal |Ad|esses| Mode de fonctionnement | Configuration | Horloge |

Désignation abrégée:  MPI/DP

Mo de référence :

Mo
- Interfac

Type PROFIBUS 'I

Adresse 5

Conhectée : Oui Proprigtés...
Commentaire
Coupleur Profibus

Paramétrage du coupleur de communication du maitre

Annuler Aide

On parametre sur la CPU 315F le port de communication MPI / DP
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Propriétés - Esclave DP

Général 1 Cuuplagel Eunhgulahun]
Module
Fiéférence :
Famille : ET 2005
Type desclave DF ;. ET 2005

Automatismes

PROFIBUS[1): Réseau maitre DP (1)

Type de
coupleur

Diésighation :

2 Adresses

Adresse de diagnostic :

2044
Adresse pour "emplacement” 2: (2043

Prise en charge de SYNC/FREEZE
e 7

Commentaire :

Fartenaire/Réseau maitre

PROFIBUS... 8

|H eseau maitre DF [1]

¥ Surveillance du temps de iéponse

Coupleur Profibus

Paramétrage du coupleur de communication de 'esclave

On paramétre ensuite le ET 200S , IM 151-7F-CPU

Propriétés - Esclave DP

Général | Couplage  Corfiguration l

PROFIBEUS[1): Réseau maitre DP (1]

)

- Li.. | Maode | Adr. patenaire ... | Adr. partenaie | Adr. locals Longueur | Cohérence
S 1 10 Mot Unite
2 M5 5 ED A0 10 Mot Unité
i
2 it
Mouveau... | Editer... Effacer

M5 Configuration maitre esclave
Maitre : (5] MPI/DP
Station : CPU 315F-2 PN/DP

Commentaire : ‘

On défini les zones d’entrées et de sorties qui seront échangées

avec le maitre

Propriétés - Esclave DP - Configuration - Ligne 1

s =]

Mode : [Configuration maitre esclave]

Partenaire DP : maftre Local : esclave

Adresse DP Adresse DP
Mo MPFIADF Mo MPIDF

Type dadiesse Type d'adresse

[Sotie =]
—
—
[wos1 <]

niée =

Adresse Adresse

"Emplacement' "Emplacement'

Mémaire image : Mérmaire image :

MM

OB d'alarme :

Longueur 10 Caommentaire :
Urité - Mat -

Cohérence : Unité -

Arnuler Bide

Du maitre vers esclave

Propriétés - Esclave DP - Configuration - Ligne 2

Mode : [Configuration maitre esclave]

Partenaire DP : maitre Local : esclave

Adresze DP Adresze DP ,7
Naom Naom 'W
Type d'adresse : Entrée v Type d'adresse : m
Adresse o Adresse O
"Emplacement’* : ,5— "Emplacement’* : ,5—
b Emoire image ,—_| I Ermaire image : ,—_|
0B d'alarme : l—_| l—
Longuewr ,‘ID— Commentaiie

Unité : tot -

Caohérence : m

Annuler Hide

De I"esclave vers le maitre
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[ Hy Config - [CPU 315F-2 PN/DP (Configuration) -- gri315_ET2008CPLI]

@l station Edtion Insertion Systémecble Affichage Outils Fenstre 7 Pﬂste Maitre
Dl=le- (] &) wle| ale Do) % )

I

ﬂﬂ [0 UR

Emplacement

Adresze dentrée | Adresse de sortie | Commentaire

Reéférence
-1EADD-DAAD

Module

7 By

Alimentation

2 6ES7 315-2FH10-DABD CFU

X7 AeErARF S gt Pl
L PR S Lingabur Eemnet
3

4 ] DlEsDC24Y BESY 321-1EHO1-0440 20..21 Coupleur d'entrées
B [ DHExDC24y BEST 321-1BHO1-0440 22..23 coupleur d'entrées
5 ] DO16xRelais BESY 322-1HHOO0-0&40 20..21

7

g

g

10

11

Les adresses des coupleurs doivent commencer a partir de :
- 20 pour les entrées,
- 20 pour les sorties.

W LU LU LML SESLL L LS Wi e

DS[5-® % & [0 dlhl (e 8 sl
F[01|M151-7F-cpu — Poste Esclave
Fg ® /1577 FCFU = I

:‘:I [0 IM151-7 F-CRU

4

Ermpl... todule Ri&férence Firmware | A... | Adesse.. | Adiesze... | Commentaie

1

& SMIEE-F PP (¥ LFLF

X7 AEADE AN Loy Frviue
X2

]

4 [{ PM-E DC24v BES7 138-4CA01-0440 contrdleuwr de tengion
5 [] 4DiDC24v ST EEST 131-4BD071-0440 200..20.3 coupleur 4 entrées
E [] 200 ac24. 2300M4  [BES7 132-4FB00-04B0 20.0...20.1 [Coupleur 2 sorties
7

2

]

10

Les adresses des coupleurs doivent commencer a partir de :
- 20 pour les entrées,
- 20 pour les sorties.
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RESEAU USINE ETHERNET

Introduction

Ethernet

Industrial

Le réseau ETHERNET a été développé initialememt les constructeurs de matériels
informatiquesDIGITAL EQUIPEMENT, INTEL, RANK XEROX . Ensuite d'autres constructeurs se
sont ralliés a ce standard qui a servi de baséfigtibn a la norme IEEE 802.3

Caracteéristiques

TOPOLOGIE

MEDIA

On peut utiliser trois technologies:

1) Paire torsadée blindé® BASE T - Segment de 100 m,
- Petits réseaux, longueur totale 600 m.

2) Cable coaxial 10 BASE 5 - Segment de 500 m,
- Réseau fédérateur, longueur totale 2800 m.

3) Fibre optiquelO BASE F - Segment de 2000 m,
- Liaisons longues distances.

Le plus souvent, il est organisé en BUS avec Ipeud 0 BASE 5 :
- Il peut étre composé de 3 segments de 500 mag®snum,
- Sa longueur maximale est donc de 2800 metres @w#ons),
- Il peut supporter dans sa configuration maxim@a3lstations,
- On peut interconnecter entre eux jusqu’a 8 rés€il84 stations).
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TRANSMISSIONS DES INFORMATIONS

Sur ETHERNET , la communication s'effectue pasbai série synchrone.

Trame

Controle: 4 octets

Bourrage: 0-46 octets

Données: 0-1500 octets

Longueur données: 2 octets
Adresse source : 6 octets

> Adresse destination : 6 octets

—> Séquence de synchronisation trame : 1 octet

— Séquence de synchronisation des récepteurs : 7 octets
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ETHERNET ET TEMPS REEL

PROFINET

= Communication Temps-réel Swith industriel

SCALANCE

ASIC ERTEC

Pour faire du temps réel il faut utiliser du matériel spécifique !

Données: 0-1500 octets

L Allocation des données « gestion de 7 niveaux de priorités »:
- transmission de données process,
- transmission de données ¢vénementielles.

I'T-services TCP/AP
m Communication Temps-réel . IRT temps réel 1soch1‘0ne

IT-services Eth :rne TCP/IP

Synchronisation A Gestion I’E/S |
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ADRESSAGE

Un coupleur sur ETHERNET posséde plusieurs adresses
Adresse M A C ( adresse machine)

Cette adresse est unique pour chaque coupleur ENBRERelle est définie en usine par le
constructeur du coupleur (6 octets).
L'organisme IEEE réserve des tranches d'adressedgsoconstructeurs.

Adresse | P ( internet protocole)

Pour chaque coupleur, cette adresse aussi doilr@tjae. Elle est définie sur 32 bits (4 octets).
XXXYYYYY  YYYY YYYY YYYYYYYY YYYYYYYY
X classe du réseau - Y identifiant réseau et idgfiant machine
Réseau classe A
OYYY YYYY  YYYY YYYY YYYYYYYY YYYYYYYY
Y identifiant réseau - Y identifiant machine

La classe As’adresse a des réseaux de grande envergure jasd 777 214 stations
connectées.
Gamme de 0.0.0.0 a 127.255.255.255

Réseau classe B
10YY YYYY  YYYY YYYY  YYYYYYYY YYYYYYYY

Y identifiant réseau - Y identifiant machine

La classe B s’adresse a des réseaux de moyenngervpisqu’'a 65 534 stations connectées.
Gamme de 128.0.0.0 a 191.255.255.255

Réseau classe C
110Y YYYY  YYYY YYYY  YYYYYYYY YYYYYYYY

Y identifiant réseau - Y identifiant machine

La classe C s’adresse a des réseaux de petitegan@gusqu’a 254 stations connectées.
Gamme de 192.0.0.0 a 223.255.255.255
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Masques

L’administrateur local a la possibilité de gérargieurs sous réseaux en décomposant
I'identificateur machine en:

- un identifiant sous-réseau,
- un identifiant machine.

LOYY YYYY YYYY YYYY  YYYYYYYY  YYYYYYYY

Y identifiant réseau - Y identifiant sous réseau -Y identifiant machine

Le masque permet de filtrer les stations avec lggggion peut entre en communication.

Adresse IP (128.168.1.1)
(255.255.0.0)

1000 0000 10101000 00000001 0000 0001

Masque 11111111 11111111 0000 0000 0000 0000

Ici on peut communiquer avec toutes les stations du réseau 128.168.X.X

Automatismes

128.168.1.1

128.168.1.2

128.168.2.1

128.168.2.3

128.168.1.4

128.168.2.4

128.168.1.3

128.168.2.2

Adresse IP (128.168.1.1)

Masque

(255.255.253.0) 11111111

1000 0000

10101000 0000 0001 0000 0001

11111111 1111 1111 0000 0000

Ici on peut communiquer avec toutes les stations du réseau 128.168.1.X

\ pa v

128.168.1.1 128.168.1.2 128.1%1 128. 2.3

I | 1 N\ Z 1 N\
| NI I~ | Nl
128.168.1.4 128. 2.4 128.168.1.3 128. 2.2
7\ 7\
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EXEMPLES D'’APPLICATIONS
Gestion par un API d’Entrées Sorties déportées

API
CPU315-2 PN/DP

In 151 - Ethernet In 151 - Ethernet

iii

Réseau Ethernet

API CPU315-2 PN/DP

=] o ouR

Emplacement

Commentaire

Retérence Firmware: Adresze MPL | Adresse dentrée | Adresse de sortie

] I T 1

& CPU 315-2 PN/DP 6ES7 315-2EH13-0AB0
AT ] Aens T SEH
A | (owsETRE SEHEY
AT ] A SR
3
4 i Dlig«DC24v EES7 321-1BHO1-0440 0.1
5 ] DO1E:DC24V/0.54 EES7 322-1BHO1-0440 0.1
[
7
a
3
10
1

IM 151- Ethernet

1_-J2| (11 IM151-2thd

| Emplacement Module Mumérn de référance Adiesze E Adresse 5 Adresze de diagnostic Commentaire
% [21 1157 -tk 7 IIST-oth? EESF I5F- 3427480 ST
r Aot MR SR
e Lt 7 ST
el L s S
1 Ph-E DC24W BEST 138-4CA00 040D 2035
2 40| DC24Y 5T BEST 131-4BD01-0840 20.23
3 401 DC24W 5T BEST 131-4B001-0440 30.33
4 400 DC24v/28 5T [REST 132-4BD 31-0840 20.23
5 400 DC2av/24 5T [BEST 132-4BD31-0440 30.33
3
Ei
g
9
10
11
EE)
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IM 151- Ethernet

BT eth7| ] 2 et

Emplacement todule Mumér de référence Adresse E Adrezze 5 Adrezze de diagnostic Commentaire
&7 SIS -eth” EESF I5F-3dA27 0488 ST
Al MeraT ey
HEER F 7 S
M AR FoneF ST
1 PH-E D24y BES7 135-4CA01-0a80 2034
2 40| DC24V 5T EESV 131-4BD01-0840 4.0.43

3 40| D24y 5T BES7 131-4BD01-0440 L e

4 400 DC24V24 5T EESV 132-4BD31-0840 4.0..43

5 400 D244 24 5T BES7 132-4BD31-0440 50:53

g

7

g

9

1n

Mémoire image des E/S

Mémoire image des entrées
popt1p2P3p4psPO607 0NN I NN2NM3N416116|11.7
202112223
3.013.113.213.3
4014114243
50151152153

Mermnoire image des sorties
DO0r 0203040510607 1011213141511 6(1.7
20121122123
3.013.113.213.3
4.014.114.214.3
501515253
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Réalisation d’'un réseau ETHERNET

Extension a 'aide de répéteurs « DEREP » ¢otemexion de segments.

RAPFEL: J segments masdmum

m+5::¢an+5n+m-su+|m+m-m} 0= 2B00
A‘ﬂﬂq‘d!.c‘.l:r.i.ruﬁ'wmu::nr' .

ETHERNET
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Extension a I'aide de ponts « DEBET ».interconamxde réseaux.

A et B se padend
ot D n'antandanioas

NE: Confroisem ank o) sdsdtaur. bs Bidpe esf coapabla da foka du Moge.

ETHERNET
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