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Résumé

Les techniques de programmation des automates industriels sont trés éloignées des
techniques de programmation des ordinateurs modernes. Historiquement, cet écart se
justifiait par la différence de performance, par la transmission d’habitudes désuetes et
par l'utilisation de langages propriétaires. Pourtant, les ordinateurs industriels mod-
ernes et le développement de nouvelles normes offrent des opportunités inédites dans
les méthodes de développement des applications.

L'objectif de ce travail de fin d’études est d’explorer les nouvelles fonctionnalités de
la norme CEI 61131-3 pour harmoniser le développement des applications d’automates
programmables. Un framework a donc été créé sur base des points communs en-
tre différents projets d’automate tout en implémentant un paradigme orienté-objet
pour lui assurer une bonne modularité. Comme le développement d’une interface
homme-machine est un besoin souvent lié a la programmation des automates indus-
triels, un HMI indépendant de la marque de I’automate a aussi été développé afin d’étre
réutilisable a chaque projet.

Ce framework a ensuite été appliqué au cas concret d'une chaine de tri robotisée.
Cette ligne, développée dans le cadre du projet Pick-it, a pour objectif de trier les
déchets métalliques. Apres avoir analysé les besoins et les éléments qui forment la
ligne, la solution adaptée a finalement été intégrée a la chaine. Le contrdle de certaines
machines et le déroulement de certaines séquences ont ainsi pu étre testés avec succes
bien qu’un travail d’intégration plus conséquent que prévu ne soit nécessaire pour per-
mettre I’automatisation compleéte de la ligne.

En conclusion, 'ensemble des éléments développés sont passés en revue et des
pistes d’améliorations sont suggérées. Les résultats obtenus laissent suggérer que le
développement de ces technologies devrait continuer a 1’avenir.



