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1. Introduction 
 
ZPA (Zero Pression d’Accumulation) signifie transport sans pression d’accumulation. Le 
contrôleur (module) offre cette fonction pour réaliser un refoulement sans pression 
d'accumulation totalement indépendant d'une commande supérieure. 
 
Pour cela, chaque zone est équipée d'un capteur de zone qui est relié au contrôleur. Le 
contrôleur reconnaît à l'aide de ce capteur si des produits à transporter se trouvent dans 
la zone. Un contrôleur peut communiquer avec le contrôleur situé en amont ou en aval. 
Cela permet de garantir que si un produit transporté s'arrête dans une zone, la zone 
située en amont s'arrête également afin d'éviter une collision.  
 
Bien que cette fonction puisse être utilisée de manière totalement indépendante, il est 
possible d'établir une connexion supplémentaire entre un ou plusieurs modules 
ConveyLinxAi2 et un API afin d'influencer le processus de convoyage ou de collecter des 
données sur le processus. 
 
Ci-dessous, nous montrons comment établir la connexion entre un API Siemens et un 
contrôleur préconfiguré (ConveyLinxAi2). 
 
Le document est accompagné d'une impression des UDT correspondantes, qui indiquent 
les possibilités de saisie des données et de contrôle.  
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2. Préparation du portail TIA 
 
Après avoir créé un nouveau projet ou ouvert un projet existant et l'avoir adapté en 
fonction des autres matériels, un fichier GSD doit être installé une fois. Ce fichier 
contient la description logique du matériel du contrôleur. Le fichier se trouve sous le lien 
suivant : http://www.indsoft.bg/downloads.php  
 
En appelant la trajectoire "Outils" ⭢ "Gérer les fichiers de description des appareils" dans 
le TIA Portal, le fichier est installé en indiquant le chemin d’accès. 
 
Un UDT est disponible et devrait également être ajouté au projet. Le fichier se trouve à 
l'adresse suivante : http://www.indsoft.bg/downloads.php.  
Veuillez ajouter le fichier au projet comme suit : 
  
1. La navigation dans les projets : „[Nom du SPS]“ ⭢ „Source externe“ ⭢ „ajouter un 
nouveau fichier“  
2. après l‘ajout, clic droit sur le document et choisir„ Générer des éléments à partir de la 
source “. 
3. Les variables PLC ont ainsi été générées avec succès. Le projet est maintenant prêt à 
être utilisé avec ConveyLinxAi2. 
 

 
  

http://www.indsoft.bg/downloads.php
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3. Ajout d’un contrôleur 
 
Sélectionnez l’éditeur de connexion et ouvrez la liste des matériels. Le contrôleur correct 
sera ajouté à l'aperçu du réseau à partir du cheminement suivant : 
„Liste des appareils“ ⭢ „Autres appareils“ ⭢ „PROFINET IO“ ⭢ „I/O“ ⭢ „Industrial 
Software Co.“ ⭢ „ConveyLinx“ ⭢ „Conveyor Control with standard configuration“. 
Ajoutez ConveyLinx Ai. Il est important d'ajouter exactement ce contrôleur sous le 
chemin exact indiqué ! 
 

 
 
Grâce à l'autoconfiguration, le nom Profinet du contrôleur a déjà été modifié selon la 
syntaxe suivante : conveylinxzpa-X-Y. X représente l'avant-dernier octet de l'adresse IP du 
contrôleur et Y le dernier octet de l'adresse IP Dans cet exemple, l'adresse IP du 
contrôleur est la suivante : 192.168.0.20. Le nom Profinet est donc : conveylinxzpa-0-20. 
Ce nom doit impérativement être utilisé dans le projet et ne peut pas être modifié. Après 
avoir ajouté le contrôleur, adaptez le nom Profinet et l'adresse IP dans le TIA Portal. 
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Attribuez maintenant à chaque contrôleur les types de données spécifiques générés par 
l'UDT. Pour cela, vous avez besoin des adresses E/S des contrôleurs. Les adresses 
initiales respectives peuvent être consultées dans la vue de l'appareil.  
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Dans cet exemple, l'adresse initiale du contrôleur d'entrée est 124 et l'adresse initiale du 
contrôleur de sortie est 126.  
Ajoutez un nouveau tableau de variables : "Navigation du projet" ⭢ "[Nom de l'API]" ⭢ 
"Variables API" ⭢ "Ajouter un nouveau tableau de variables". 
 
Ajoutez une variable d'entrée et une variable de sortie au tableau pour chaque contrôleur. 
Les noms peuvent être choisis librement. Le type de données à utiliser est "CLAiZPA_In" 
pour chaque contrôleur d'entrée et "CLAiZPA_OUT" pour chaque contrôleur de sortie. 
Dans la troisième colonne, on inscrit à chaque fois l'adresse initiale correspondante, 
demandée auparavant. Veillez absolument à l'attribution correcte des valeurs 
d’identification (sortie=Q ou bien A et entrée = I ou bien E). L’octet de départ est toujours 
"0". Dans cet exemple, cela se présente comme suit. 
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Le contrôleur est maintenant correctement intégré et peut être utilisé dans le 
programme. 
 

4. Exemple de programme 
L'exemple de programme ci-dessous montre comment travailler avec les variables 
nouvellement ajoutées. „Modul1_IN“ et „Modul1_OUT“ sont les caractères de 
remplacement pour tout le répertoire à partir de l'adresse de départ indiquée. Dans 
l'exemple, l'entrée numérique gauche du contrôleur est interrogée. Si elle est HIGH, la 
zone en aval est accumulée. Si elle est LOW, la zone d'aval ne sera pas accumulée. La 
description de tous les registres est jointe à ce document. 
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