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Connaissances Architecture d’un réseau 

Capacités Identifier et analyser le message transmis, notion 
de protocole, paramètres de configuration 

Activités (1 H) Configurer les logiciels de façon à établir la 
communication 

 

Ressources documentaires 
Communication et réseaux 

Dossier technique barrière SYMPACT 
(environnement multimédia) 

Ressources matérielles 
Barrière SYMPACT, passerelle MOXA, câbles et 

bloc d’alimentation. 
Ordinateur avec XP et logiciel Net-sym  

 
1. PRÉSENTATION 
Ce TP porte sur la mise en réseau et la commande à distance de la barrière SYMPACT. Il comporte 
deux parties qui permettront de : 

– connecter la barrière au réseau local via la passerelle MOXA ; 
– commander la barrière à distance par le protocole de dialogue MODBUS. 

 
2. CONNEXION DE LA BARRIÈRE AU RÉSEAU LOCAL VIA LA 

PASSERELLE MOXA 
Cette partie a pour objectif de connecter la barrière au réseau local via la passerelle MOXA. La 
procédure de connexion de la barrière au réseau local comporte deux étapes : 

– connexion matérielle de la passerelle au variateur de vitesse et au réseau local ; 
– configuration de la passerelle (affectation d'une adresse IP valide et réglage des paramètres de 

la liaison série entre la passerelle et le variateur de vitesse). 

  Ouvrir l'environnement NET-Sym Kit Ethernet barrière SYMPACT. Sélectionner le menu ETABLIR 
LA CONNEXION. 
 
2.1. CONNEXION DE LA PASSERELLE AU RÉSEAU ET AU VARIATEUR 
Relier la passerelle MOXA au réseau local et à la barrière selon le câblage décrit dans le synoptique 
Réseau ethernet (bouton 1). 
 
2.2. CONFIGURATION DE LA PASSERELLE MOXA 
2.2.1. IDENTIFICATION DES ADRESSES IP UTILISABLES SUR LE RÉSEAU LOCAL 

Par le menu Démarrer → Panneau de configuration → Connexions réseau, sélectionner la connexion 
au réseau local. 
 
 Relever l'adresse IP du micro-ordinateur sur lequel vous êtes connecté ainsi que le masque de 
réseau. Reporter ces informations dans le tableau : 
 

Adresse IP du micro-ordinateur  

Masque de réseau (sous réseau)  

 
 À l’aide de ces informations, déterminer la plus petite et la plus grande des adresses IP que 
peuvent prendre les machines connectées au réseau local : 
 

Adresse IP la plus petite  

Adresse IP la plus grande  

 
2.2.2. CONFIGURATION DE LA LIAISON ETHERNET TCP/IP 

  À partir du bureau, ouvrir le logiciel Passerelle SYMPACT (Modbus Gateway Configurator). Ce 
logiciel va permettre de configurer la passerelle MOXA. 
 
  Utiliser la commande : Locate gateway / Broadcast search. Si la passerelle est correctement câblée, 
la fenêtre suivante apparaît : 
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 Relever l'adresse IP de la passerelle localisée et son masque de sous-réseau (Netmask) : 
  

Adresse IP de la passerelle  

Masque de réseau (Netmask)  

 
 Pourquoi cette adresse ne permet-elle pas à la passerelle de communiquer sur le réseau local par 
le protocole de communication TCP/IP (justifier la réponse) : 
 
___________________________________________________________________________________ 
 
___________________________________________________________________________________ 
 
  Pour accéder au menu de configuration, cliquer sur la ligne de la passerelle identifiée. Sélectionner 
dans le menu : Configuration / Modify Configuration. Dans l'onglet Network Settings, effectuer la 
modification suivante : 
 

 IP configuration DHCP 

 
Fermer et ouvrir le logiciel Modbus Gateway Configurator. 
 
 Relever la nouvelle adresse IP de la passerelle : _____________________________________ 
 
2.2.3. CONFIGURATION DE LA LIAISON SÉRIE ENTRE LA PASSERELLE ET LE 

VARIATEUR DE VITESSE 

La liaison entre la passerelle et le variateur ATV31 s'effectue par une liaison de type RS-485. Les 
paramètres de la liaison série sont définis dans le tableau ci-dessous La configuration utilisée est celle 
qui prend les valeurs par défaut. 
 

 

 Reporter dans le tableau suivant, les paramètres de la configuration à utiliser : 
 

type de liaison série : Interface Mode  

vitesse de transmission : Baud rate  

parité : Parity : None (sans), Even (paire) ou Odd (impaire)   

nombre de bits de données : Data bits  

nombre de bits de stop : Stop bit  

 
  Sélectionner dans le menu : Configuration / Modify Configuration. Dans l'onglet Modbus Settings, 
cocher la case Change Modbus Settings puis dans l'onglet Modbus Serial Settings, compléter les 
paramètres de la liaison série entre la passerelle et le variateur. 
 
  Revenir dans l'environnement NET-Sym. Saisir l'adresse IP de la passerelle. Dans l'onglet variateur, 
sélectionner le variateur utilisé et établir la connexion en cliquant sur l'interrupteur.  
 
  Sélectionner le menu ACCÉDER À LA BARRIÈRE À DISTANCE et saisir le code d'accès. 
Commander la fermeture puis l’ouverture de la barrière avec une fréquence de pilotage de 12 Hz. 
 

FAIRE VÉRIFIER LE FONCTIONNEMENT PAR LE PROFESSEUR. 
 
3. COMMANDE À DISTANCE DE LA BARRIÈRE 
L'objectif de cette partie est de commander à distance la barrière via le protocole de dialogue 
MODBUS.  
 
3.1. PRÉSENTATION DU PROTOCOLE DE COMMUNICATION MODBUS 
Le protocole MODBUS est basé sur une structure hiérarchisée entre un maître (le PC utilisé) et un ou 
plusieurs esclaves (ici la barrière à commander). Une liaison multipoints (RS-485) relie maître et 
esclaves. Deux types de dialogue sont alors possibles : 

– le maître parle à un esclave et attend sa réponse ; 
– le maître parle à l'ensemble des esclaves, sans attente de réponse (diffusion générale). 

Il ne peut y avoir sur la ligne qu'un seul équipement en train d'émettre. Aucun esclave ne peut envoyer 
un message sans une demande préalable du maître.  
 
Le maître envoie un message constitué de la façon suivante (TRAME MODBUS) : 

– adresse de l'esclave concerné (N°01 pour la barrière) ; 
– instruction (Fonction ModBus) ; 
– donnée ; 
– contrôle, calculé sur l'ensemble du message et destiné à assurer l'intégrité de l'échange. 

 
L'esclave répond par un message du même type. L'adresse de l'esclave est un numéro compris entre 1 et 
31 codé en hexadécimal sur 1 octet.  
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Exemple de trame MODBUS : Demande de lecture par le maître (PC) du mot contenu à l'adresse 3203 
(consigne de fréquence FrH) sur l'ATV-31 de la barrière (esclave N°1) : 
 

 
 
3.2. ENVOI ET RÉCEPTION DE TRAMES MODBUS ENTRE LE PC ET LE 

VARIATEUR 

  Sélectionner le menu ENVOYER ET RECEVOIR DES TRAMES MODBUS/TCP. Envoyer une 
demande de lecture du mot contenu à l'adresse 3203 (consigne de fréquence) sur l'ATV-31 de la 
barrière (esclave N°1). Relever la trame réceptionnée : 
 

 
 
 Convertir la consigne de fréquence en base 10 et comparer à la valeur appliquée précédemment : 
 
___________________________________________________________________________________ 
 
___________________________________________________________________________________ 
 
3.2.1. ÉCRITURE ET ENVOI DE TRAMES POUR LA COMMANDE DE LA BARRIÈRE 

Pour envoyer à distance, l’ordre de montée ou de descente de la lisse à une fréquence fixée, il faut 
écrire une valeur particulière dans le registre ″CMD″ (registre de commande DRIVECOM) du variateur 
et écrire la valeur de la fréquence dans la consigne de fréquence précise. 
 
  Sélectionner le menu ENVOYER ET RECEVOIR DES TRAMES MODBUS/TCP. 
 
  Dans l'onglet Mots usuels ... du variateur, relever l'adresse du registre ″CMD″ : 
 

en base 10 : en hexadécimal : 

  Dans l'onglet Mots usuels ... du variateur, identifier le registre consigne de fréquence : _______ 
 
 Relever l'adresse de ce registre : 
 

en base 10 : en hexadécimal : 

 
 Calculer la valeur hexadécimale à écrire dans ce registre pour obtenir une consigne de fréquence 
égale à 15 Hz : 
 
_________________________________________________________________________________ 
 
_________________________________________________________________________________ 
 
  Dans l’onglet Fonction Modbus, relever le code hexadécimal de l’instruction : 
 

écriture d’un mot dans le variateur   

écriture de N mots dans le variateur  

 
Le registre ″CMD″ est constitué de 16 bits. On donne la définition de deux bits spécifiques de ce 
registre : 

– le bit 11 commande le sens de rotation du moteur : 0 montée, 1 descente ; 
– le bit 14 commande l'arrêt rapide du moteur lorsqu'il est à 1. 

 
Compléter, dans le tableau suivant, l'état du bit 14 et du bit 11 pour obtenir les différentes commandes 
puis convertir l'information en hexadécimal : 
 

 Bits du registre ″CMD″  

Commande 
réalisée 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Codage en 

hexa 

Monter 0  0 0  0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1  

Descendre 0  0 0  0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1  

Arrêter 0  0 0  0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1  
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  Écrire et envoyer la trame MODBUS pour commander la descente de la lisse. Relever la trame 
envoyée : 
 

 
 
 

FAIRE VÉRIFIER LE FONCTIONNEMENT PAR LE PROFESSEUR. 
  Écrire et envoyer la trame MODBUS pour commander la descente de la lisse. Relever la trame 
envoyée : 
 

 
 
  Écrire et envoyer la trame MODBUS qui permet d’arrêter la lisse : 
 

 

3.2.2. ÉCRITURE ET ENVOI DE TRAMES DE LECTURE DU CAPTEUR DE POSITION DE LA 
LISSE 

Le capteur de position de la lisse envoie sur l'entrée AI2 du variateur une tension représentative de la 
position de la lisse. Cette tension est ensuite convertie en un nombre qu'il est possible de lire dans le 
registre ″AI2C″ du variateur. 
 
  Dans l'onglet Mots usuels ... du variateur, relever l'adresse du registre ″AI2C″ : 
 

en base 10 : en hexadécimal : 

 
  Dans l’onglet Fonction Modbus, relever le code hexadécimal de l’instruction : 
 

Lecture de N mots du variateur   

 
  Écrire et envoyer la trame MODBUS qui permet de lire le contenu du registre ″AI2C″ du variateur. 
Relever la trame envoyée : 
 

 
 
 Relever le contenu du registre ″AI2C″ pour la position fermée (0°) et pour la position ouverte 
(90°). Convertir ces valeurs en décimal. 
 
 Reporter les valeurs hexadécimales et décimales dans le tableau suivant : 
 

Position de la lisse 
Contenu du registre ″AI2C″ 

Hexadécimal Décimal 

0°   

90°   

 
 Calculer la résolution de la chaine d’acquisition de la position de la lisse :  
 
_________________________________________________________________________________ 
 
_________________________________________________________________________________ 
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