































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































206

2. Configurez la nouvelle tache périodique pour qu'elle corresponde aux données ci-dessous. Lorsque
vous avez terminé, cliquez sur OK.

Name: I {Syst_Auicsage I Ok !

{Carcel
Heo |
Type [Peticde T '
Pesiod 10000 m
Prosty. 12 =5 (Lower Numbex Yieids Higher Paority)
Watchdog: T
™ Dizable Automate Oulpu Processng To Reduce T ack Dverhead

1™ Inbabat Tack
FIGURE 24 FENETRE NOUVELLE TACHE

3. Il n'y a pour linstant aucun programme défini dans la tache périodique Syst_Arrosage. Pour ajouter un
programme, clicquez avec le bouton droit de la souris sur Syst_Arrosage et sélectionnez New Program

(nouveau programme).

4, Pour le nom du programme entrez « Confrole », puis cliquez sur OK.

New Program

Schedds i [ Sy Anorage ]

£ kit Program

i
|
|
|
|
|
L

FIGURE 25 FENETRE NOUVEAU PROGRAMME

5. Cliquez sur le signe + pour dérouler le programme Confrole que vous venez d'ajouter & la tache
Syst_Arrosage. Vous remarquerez qu’il n'y a encore aucun sous-programme attribué dans ce
programme.

= {3 Tasks
= G MainTesk
+ (i MainProgram
= @Sys&_kmsaqe
= [} Controle

A Program Tags
K (3 Unscheduled Programs | Phases

Ensuite, nous devons ajouter une routine « Syst_Floul » dans la quelle le bloc de fonction « FLFB » sera
exécuter. N'oubliez pas qu'un programme doit toujours avoir un sous-programme principal.

6. Pour ajouter une routine, cliquez avec le bouton droit de la souris sur Controle et sélectionnez New
Routine (nouvelle routine).

7. Configurez la nouvelle routine pour qu'elle corresponde aux données ci-dessous. Lorsque vous avez
terminé, cliquez sur OK.

pqge]()
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e v o

Pt Y Torde

™ Open Routine

FIGURE 26 FENETRE NOUVELLE ROUTINE

8. Pour assigner la routine au programme, cliquez avec le bouton droit sur le dossier Controle et
sélectionnez Propertles (Propriétés),

9. Cliquez sur I'onglet Configuration de la fenéire Program Properties.

> Program Properties - Controle

Geners  Configuabon | Mondor |
Assgned Routnes:
Marc ’mcne) j
=l

Fout ;(W

I InksbR Program

o[ ] _wm ||

FIGURE 27 FENETRE PROPRIETES DU PROGRAMME

10. Dans le champ Main (Principale), sélectionnez « Sysf_Floul » puis cliquez sur OK.

L'icone o apparait & cété de la routine « Syst_Floul ».

2.4 Création de points {TAG) pour le programme

Au cours de cette section pratique, vous allez créer les points requis pour le programme.

1. Dans I'arborescence de F'automate, double-cliquez sur Confroller Tags (Points d’automate).

=) €55 Controller Controller 1

73 Controller Fault Handler
= &3 Tasks
2. La fenétre tag Monitor/Editor (Contrdleur/éditeur de points) apparait. Veuillez noter, en bas a
gauche de la fenétre, les deux points intitulés Monitor Tags (Visualiser /Contrdler les points) et Edit Tags

{Editer les points) comme ci-aprés.

T3]\ Morkor Tag \Eok Tegs /™

e P.ag; 55
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82

0

Onglets Monitor Tags et Edit Tags (Contrdler les points et Editer les points)

Lorsque I'onglet « Monitor Tags » (Contréler les points) est sélectionné, la ou les valeur(s)
réelle(s) des points s’affiche(nt). Par ex., si vous visualisez un bouton de sdaisie, le logiciel affiche
le point activé ou désactivé du bouton.

Lorsque l'onglet « Edit Tags » (Editer les points) est sélectionné, il est possible de créer de
NOUVEAUX points et de modifier les propriétés actuelles des points.

Si vous avez des difficultés & créer ou & modifier les paramétres des points, vérifiez que
I'onglet « Edif Tags » (Editer les points) est bien sélectionné.

3. Créez les points (Tags) associées au programme Syst_Arrosage qui correspond au tableau suivant.
Respectez les noms, les types ainsi que les descriptions.

Scope: ]&]Syﬂ_‘\nosage vI Show... l Show All
Name GlAlmFo' IBAseTaﬂ |DuaTwo |Style ID pti I
|+ Temperature : EEREEOINT  Decimal -
||+ Humidte FRIEERE ~_ DINT Decimal ]
|__| ¥ Duee_Amosage : _ 'DINT Decimal i
||+ Data_Flou M,,,.,__‘;.....FUZY S i
Auto X SeeER BooL Decimal I

2.5 Ajout du bloc « FLFB »

Lors de cette session, vous allez ajouter un bloc de fonction « FLFB » dans la routine de la téche périodique.
1. Double cliquez avec le bouton gauche de la souris sur le répertoire Syst_Floul.

La fenétre d'édition Contréle = Syst_Floul apparait.

FIGURE 28 FENETRE D'EDITION DE PROGRAMME

Page 21
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2. Cliquez sur I'onglet tt Add-On » de la barre d'outils des instructions.

R T e TS S e 3
A2 [CFovoder ) Add-on (Trocess X Drives X Fllers £ Se

3. Cliquez sur I'instruction FLFB .

Uinstruction FLFB apparait dans la fenétre d'édition Coniréle — Syst_Floul.

2 Controle - Syst_Flout*

Szl D) 2l »| 2|5

LI 01
x  rue
Fuzzvinputt

o Fazzypue
Man_Aute
FuznOats »

FIGURE 29 FENETRE D'EDITION DE PROGRAMME

4. Déplacez le bloc de fonction vers le bas et la droite.

= Controle Syst_Flout*

ElFl# Dl 2 =] #|[O ind

FLFP_01
K N =
¢ Fuzrdaputt
o Fuzyinpu
| Man_Aute
FuzyData ?

FIGURE 30 FENETRE D'EDITION DE PROGRAMME

5. Cliquez sur I'instruction ( Input Reference » de la barre d'outils des instructions.

1 ) [ = RS N |
ST\ Addon( Frocees

- ;ugeQ -
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L'instruction « Input Reference » apparait dans fenétre d’édition Contrdle — Syst_Floul.

2 rns

{

|

| s ¢

1 Crummean s
Armmngn 1

Croam |

o ém_lhii

6. A l'aide de la souris, cliquez sur I'instruction « Input Reference » et effectuez le branchement & I'entrée
« Fuzzylnputl » du Bloc de fonction « FLFB ».

N="N ”
R o > b
e ), \ ) P
1 ] adl ¢
Furinyt  FamyOuett b
"y
v aymy T
i ] wan_auo =
e PP P Efman_aute
FuzzyO s Data_tlou

7. Double cliquez sur linstruction « Input Reference n et associée cette entrée avec le point
« Temperature ».

FLFB_01 B0t
R ”» S [0 ] o F-MHT'I))“—\ ) =
Faninputt  FuzzOuputt b ; et FazyCupst b
[not sechied>] o Furyinpu drazive
] Man_Auto E] Man_Auto
Fuzyata Data_Flov Fezybuts Dati_Fieu

8. Effectuez les branchements des entrées et de la sortie qui respectent la figure suivante.

FLFB_01
[r—T\93| FLFB =1
empetature o
Pomine oy i e T
[ — — —&Man_Auo
J FuznDats Data_Flou

9. Dans le champ « FuzzyData », sélectionnez le point « Data_Flou ».

10. Sauvegardez le programme en cliquant sur 'icdne Save IEJ (Sauvegarder) de la barre d’outils.

‘ .éage 23
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2.6 Chargement du projet sur "avtomate

La présente section vous explique comment charger le projet.

211

. Pébuter avec Fuzzy Kernel

1. Assurez-vous que RSLogix 5000 est démarré et que votre projet « Syst_Arrosage » est ouvert. Dans le
menu Communications (Communications), sélectionnez Who Active (Qui est actif),

L'écran Who Active (Qui est actif) apparait.

fa Who Active
I Auobiowse [ Refresh |
= § Workstation, PENTIUME0O Go Onne l
+ &5 Linx Gateways, Ethernst
= @ AB_VEP-1, 1765-A17/A Vitual Chassis Uplosd., |

00, Workstation, PENTOUMBOO e
+ N DN v, 175 Download l
02, 1789-5IM 32 Point Input/Output Simudator, 1789-SIM v1.00 i - i

Path: AB_VBPI\1
Path in Project <nane>

_ SetProect Pﬂ

sl |

FIGURE 31 FENETRE FURETEUR DE CONTROLEUR (WHO ACTIVE)

2. Sélectionnez I'automate approprié.

3. Cliquez sur Set Project Path (Activation du chemin du projet).

4. Cliquez sur Download (Charger).

5. Le systéme vous demande de vérifier le chargement, cliquez & nouveau sur Download.

— pc ge24
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FUZZY KERNEL

]

Download

e Downioad olfiom pope! Syst_Atosage’ to the controllet

Cennected Controker
Nace: TestFuzy
Type: 1789L60/A S oftLogeSE60 Contioler
Patc AB_YBPI\1

Secal Number  70247E16
Secunty: No Protection

) DANGER. Unexpectsd hazerdouz mrabion of machinery may ocou

Some devices gt that e
not loaded to the device duing the doynioad of the controder

Vetly these devices (dives, network devices. 3d parly products)
have been vy lnaded conioler inlo fun mode

Fasure 10 load propss canfigusshion could 1esul n meslgned dats and
unexpecied equoment opetalion

[(Downiond | cacel Hep |

Le chargement du projet débute.

Si votre automate était en mode RUN avant le chargement, il est possible que le systéme vous
demande de rétablir le mode RUN. Si tel est le cas, cliquez sur YES.

6. A ce stade, I'automate est en ligne et les DEL d’état imitent les voyants de votre automate. Voici ci-

dessous un exemple d’'avtomate en mode Programme.

Rem Prog u ™ Program Mode
No Forces »| @ Contioller OK
: | 7 Battery OK

NoEdts B 1,0 Not Present
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2.7 Chargement des données floues sur I'automate

La présente section vous explique comment charger les données floues sur I'automate & I'aide du logiciel
Fuzzy Kernel.

1. Assurez-vous que I'automate est en mode « Rem Prog ».

2. Créez un lien DDE/OPC dans RSLinx vers I'automate et son programme et donnez lui le nom de
« Syst_Arrosage ».

3. Démarrez Fuzzy Kernel.

La fenétre « Gestlonnalre des données floves » apparait.

Pl

T - 5"} Fuzzy Kemal pour AP | Controllegix Versien 4.3 i St 9y

FIGURE 32 GESTIONNAIRE DE DONNEES FLOUES
4. Dans le menu « Fichler », cliquez sur « Télécharger un Projef ».

La fenétre « Quvrir » apparait.

Flegades dans | 3 Fuzz¥ emel CiLogie vd_3 X ~®EdE

Mea documents PID3.pr)
= )

= PIDsbysv2.on
@ P00

Bussu 8 PID_15R.prf
“ S5 PID_25R.pr)

; PID_Ruell .prj
AP0 _test.pr)
Mes docurments [
Posta de haval
Q Nom du ficheer : Mm _:_] | Ouvry I
Fayors éseay  Ficheers de type {Fickwers [* pril = Ave !

7 Duvir en lecturn seule

FIGURE 33 FENETRE OUVRIR UN PROJET

Page 26
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5. Sélectionnez le projet du chapitre 1 « Arrosage.prj » et cliquez sur « Ouvrir ».
6. Compilez en cliquant sur 'option « Compilation des données floves » du menu « Communication ».

7. Un message du systéme indiquant que la compilation a été complétée, cliquez sur « OK ».

8. Cliquez sur I'option « Téléchargement » du menu «« Communication » pour ouvrir la fenétre de
téléchargement.

La fenétre «Téléchargement des données floves» apparatt.

w. Téléchargemenl! des données floues f’?(—l
Clent OPC. - »
Lizte ce serveus OPC Setveur OPC courant

arsmistoiltbins il
{Natonal Instrumenis LeokoutO |

ot ol Scrie R0 l Mational

Télécharger i

tems Valeur

§ o

ST
J

FIGURE 34 FENETRE DE TELECHARGEMENT DES DONNEES FLOUES

9. Dans le champ « List of OPC Servers available », cliquez sur le menu déroulant ef sélectionnez le
serveur ( RSLinx OPC Server ».

10. Cliquez sur le bouton it Connect to OPC Server ).

Le client OPC se branche sur le serveur OPC RSLinx et donne la liste des liens existants.

= Téléchargement des données

Client OPC
Liste de serveurs 0°C

[HSLim OPC Server v’

I[ Déconrecté |

+Syst_Anosage

] 22

lSysl_Anosage

FIGURE 35 FENETRE DE TELECHARGEMENT DES DONNEES FLOUES

Page 27
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11. Développez I'arborescence du lien « Syst_Arrosage 1 en double cliquant sur le + ou en sélectionnant
le lien et en cliquant sur le bouton ..__..J» s

12. Développez 'arborescence du lien « Online » en double cliquant sur le +.

= Tdchergament dee donndes floues

Cliant DPC
Livtw de owevmins DPT

Serveur UFC coaan'
|FSLInk GFC Sarver -l

Décirmmts J RSLiInX OPC Server

[~
wPwgan Conlicl i

sProgmablanFiogum
Aulp

|Dese_Arovsgs
|Humdte

1%

vt Amzaze Data, Fou ]

FIGURE 36 FENETRE DE TELECHARGEMENT DES DONNEES FLOUES
13. Sélectionnez le point « Data_Flou » et cliquez sur le bouton « Télécharger ».

Le téléchargement s'effectue.

Liste de servmurs 0°T
o i it
{R5LPHOPC Sonvor =

FIGURE 37 FENETRE DE TELECHARGEMENT DES DONNEES FLOUES

14. Cliquez sur le bouton « Ok »n.

Les données du systéme flou sont maintenant dans I'automate programmable. |l ne reste plus qu'a placer
I'automate en mode « Run ) et tester le bloc de fonction « FLFB » en simulant les valeurs d’entrée des
variables « Température » et «« Humidité ». Pour I'ensemble des valeurs d’entrées comprissent dans le domaine
des entrées « Température » et « Humidité », on peut obtenir la durée d’arrosage en minute. Vous pouvez
comparer les valeurs obtenues avec l'option mise au point en mode local du logiciel Fuzzy Kernel et celles

obtenues avec le bloc de fonction « FLFB » de ['automate Controllogix. Attention ! Le bloc cle fonction
« FLFB » est muni d'une entrée « Man Auto » qui doit étre & un niveau logique 1 pour fonctionner.

Puge 28



ANNEXE VII

Régulateur flou de type PI développé dans le logiciel FUDGE®

*  * X X

INPUTS
Input #1

INPUT NAME

MEMBERSHIP FUNCTION

Input #2

Erreur

NG
NP
ZO
PP
PG

INPUT NAME
Delta_erreur

MEMBERSHIP FUNCTION

OUTPUTS

Output #0

NG
NP
yAe]
PP
PG

OUTPUT NAME
Commande

MEMBERSHIP FUNCTION

RULES

NG
NP
Z0O
PP
PG

MIN
-100

Pl
-100
-66
-33

33

MIN
-100

P1
-100
-66
-33

33

MIN
-100

P1
-100
-50

50
100

FUzzy Development and Generation Environment
User readable knowledge base file

Alex DeCastro & Jason Spielman & John Dumas
Copyright Motorola 1994

100
P2
-100
-33

33
66

100
P2
-100
-33

33
66

100

(FUDGE) Version V1.02

UNITS
pourcent
P3 P4
-66 =33
=33 0
0 33
33 66
100 100
0 0
0 0
0 0
UNITS

d_erreur_sec

P3 P4
-66 -33
~33 0

0 33
33 66
100 100
0 0
0 0
0 0
UNITS
%/sec



Rule #1

IF Erreur IS NG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #2

IF Erreur IS NG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #3

IF Erreur IS NG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #4

IF Erreur IS NG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #5

IF Erreur IS NG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #6

IF Erreur IS NP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #7

IF Erreur IS NP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #8

IF Erreur IS NP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #9

IF Erreur IS NP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #10

IF Erreur IS PG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #11

IF Erreur IS ZO
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

IS
zZ0

IS
PP

Is
PG

IS
PG

IS
PG

IS
NP

IS
zZ0o

IS
PP

IS
PG

IS
z0

IS
NG

PG

PP

ZO

NP

NG

PG

PP

Z0

NP

NG

PG
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Rule #12

IF Erreur IS ZO
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #13

IF Erreur IS ZO
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #14

IF Erreur IS ZO
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #15

IF Erreur IS ZO
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #16

IF Erreur IS PP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #17

IF Erreur IS PP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #18

IF Erreur IS PP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #19

IF Erreur IS PP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #20

IF Erreur IS PP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #21

IF Erreur IS PG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #22

IF Erreur IS PG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

IS
NP

IS
Z0

IS
PP

IS
PG

IS
NG

IS
NG

IS
NP

Is
z0

IS
PP

IS
NG

IS
NG

PP

Z0

NP

NG

PG

PP

Z0

NP

NG

PG

PP
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Rule #23

IF Erreur IS PG

AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #24

IF Erreur IS PG
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

Rule #25

IF Erreur IS NP
AND Delta_erreur
THEN Commande IS

IS zO
NG

IS NP
NP

IS NG
PG
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