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Figure 4.13-a : Embase pour 

 enfichage d’un module d’étape 

 

 

 

 

Figure 4.13-b : Schéma interne d’un module d’étape (doc 

Télémécanique) 

Séquenceur ou association de modules d’étapes 

 Le séquenceur est conçu sous forme de modules relais (ou modules d’étapes) montés 

sur des embases fixées sur des racks, et le fonctionnement est le même que si on les enfichait 

les uns dans les autres. Ainsi seul le premier module a besoin d’être alimenté, et les 

connexions entre modules sont automatiquement réalisées (par « enfichage interne »). Seul le 

câblage des entrées (informations capteurs) et des sorties (commandes des préactionneurs) a 

besoin d’être réalisé. 

 

Figure 4.14 : Séquenceur électrique câblé 
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-V-LE SEQUENCEUR PNEUMATIQUE 

 

 

 
 

 

Figure 4.16 : Séquenceur pneumatique câblé 

 

-1-Généralités 

 La cellule de base est une mémoire pneumatique à remise à zéro prioritaire. On associe 

à cette mémoire une cellule ET et une cellule OU qui sont soit installées dans l’embase 

(Télémécanique), soit sur la mémoire elle-même (Crouzet), ou simplement extérieures. 

 Télémécanique préfère la remise à zéro indépendante de chaque mémoire, ce qui 

impose qu’il y ait toujours une mémoire à 1, et autorise qu’il y en ait plusieurs à 1 sous 

réserve qu’elles soient séparées d’au moins une mémoire (inexistence de 2 mémoires 

consécutives à 1).  Ceci permet de traiter les grafcets qui possèdent de très longues séquences 

où plusieurs étapes sont actives en même temps (pour rester en accord avec la théorie du 

grafcet où une seule étape par séquence est active à la fois, cette longue séquence est 

considérée comme plusieurs séquences en cascade et prises en charge chacune par un 

séquenceur). 

 Crouzet met en cascade les remises à zéro de toutes les mémoires aval, ce qui interdit 

d’avoir plus d’une mémoire à 1, permet de démarrer systématiquement avec toutes les 

mémoires à zéro, et sur la première mémoire du bloc séquenceur. 

 Climax utilise des mémoires à tiroir. Le passage d’une mémoire à l’autre se fait par 

une remise à zéro de la mémoire amont, avant l’activation de la mémoire aval. 

 L’avantage de tous ces composants « intégrés » est la rapidité de mise en œuvre et la 

possibilité de transposition directe du grafcet.  
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-2- Comparaison des techniques développées 

 

Figures 4.17 

 

           -a-Module théorique  -b-Module Télémécanique  -c-Module Crouzet 
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-3-Mise en cascade des modules ou câblage de grafcet  

 

Il s’agit de câbler le séquenceur correspondant au grafcet précédent. La disposition des 

entrées / sorties facilite le câblage en emboîtant les modules les uns dans les autres.  

-3-a- Modules Crouzet 

L’association d’une mémoire à l’étape initiale est inutile. Dès l’apparition du signal 

L01, la mémoire du module numéro 1 se met à 1 et le cycle peut commencer. 

Comme la cellule ET concerne le module suivant, et qu’il n’y a pas de module associé 

à l’étape zéro, alors pour la dernière étape du grafcet, on a bouclé la sortie 6 de la cellule ET 

du module M3 sur l’entrée 7 de la cellule OU du même module. Ainsi lorsque la réceptivité 

L30 est vraie, le module d’étape M3 et tous les modules précédents sont désactivés et le cycle 

s’arrête. Dès que L01 réapparaît le cycle peut recommencer. 

 

Figure 4.17-b : Schéma de câblage des modules Figure 4.17-a :  Grafcet à câbler 

 

             

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

        

Figure 4.17-c :Représentation schématique simplifiée 
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-3-b- Modules Télémécanique 

Le câblage est facilité par le principe de l’association d’une mémoire à chaque étape. 

Ainsi contrairement aux modules Crouzet, l’association d’une mémoire M0 à l’étape initiale 

est obligatoire. On remarque également les liaisons entre les modules M0 et M3 pou câbler la 

boucle de validation et la boucle de désactivation. 

 

Figure 4.18-b : Schéma de câblage des modules Figure 4.18-a :  Grafcet à câbler 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       Figure 4.18-c : Représentation  

        schématique simplifiée 

 

        

 

1 

& 

 
 1 

S L12 

 
A 

A 

B 

B 

14M3 

1 

& 

 
 2 

S L23 

 
A 

A 

B 

B 

14M4 

1 

& 

 
 3 

S L30 

 
A 

A 

B 

B 

12M3 

1 

& 

 
 0 

S L01 

 
A 

A 

B 

B 

RAZ P 

A                   B 

A                  B  

L01 

L12 

L23 

14M3 

14M4 

12M3 

S 

S 

S 

0 

1 

2 

3 
L30 

 P   RAZ 

L30 

L23 

1 

2 

3 

14M3 

14M4 

12M3 

L12 

0 

L01 



- Automatismes -©Hamdi Hocine   - Chapitre 4 -Commande en logique câblée 

 

 

-V-Le séquenceur pneumatique -81- 

-4-Câblage de grafcets à séquences multiples 

    GRAFCET           SEQUENCEURS 

      modules d’étapes Crouzet    modules d’étapes Télémécanique 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

Figure 4.19 : Grafcet à séquences multiples et séquenceurs correpondants 
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Remarques 

 

 On notera l’existence d’un module d’étape initiale chez Télémécanique et son absence 

chez Crouzet. 

 Pour la séquence simultanée, la divergence en ET est réalisée par l’introduction d’une 

cellule ET dans le circuit de désactivation du module d’entrée numéro 2. La convergence en 

ET est réalisée en affectant la réceptivité commune de sortie r56 à un des modules, puis on 

considère sa sortie comme entrée de réceptivité du second module, et enfin ce dernier valide 

le module correspondant à l’étape de sortie de la séquence simultanée. On aurait pu obtenir le 

même résultat en introduisant une cellule ET pour valider le module de sortie, laquelle est  

pilotée par les sorties des deux modules. 

 Pour l’aiguillage, la divergence en OU est réalisée par l’introduction de deux cellules ET 

pour la validation des modules, et une cellule OU pour la désactivation du module d’entrée. Il 

est utile de noter que la réceptivité pour ce module d’entrée est mise à un, et donc 

obligatoirement reliée à l’arrivée de pression. La convergence en OU est réalisée par 

l’introduction d’une cellule OU dans le circuit de validation du module de sortie. 

 Les étapes d’entrée/sortie des séquences multiples sont symétriques et jouent le même 

rôle. Pour illustrer cela, sur les schémas de câblage de la séquence simultanée, la réceptivité 

r56 est volontairement disposée sur le module 5 dans le câblage des modules crouzet, alors 

quelle est disposée sur le module 50 pour Télémécanique. 

 Par conséquent le câblage des modules d’entrée/sortie des aiguillages et séquences 

simultanées peut être modifié, notamment suivant la structure des réceptivités rn . 

 On notera chez télémécanique l’utilisation de modules de dérivation. Par ailleurs les 

conditions de marche nous donnent un ordre relié à l’entrée de remise à zéro de tous les 

modules. Enfin pour rester conforme au grafcet, et si les conditions de sécurité le permettent, 

on peut directement valider le module 2 par le module 1 sous le contrôle de la réceptivité 

« m » correspondant au bouton de mise en marche. 

 


