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Introduction générale

Introduction générale

Dans un monde industriel en pleine évolution ouctanpétitivité est I'objectif
essentiel, 'automatisation est une nécessité eGattomatisation fait partie des sciences de
lingénierie les plus développes de nos jours repessentiellement sur lintégration des
modes de contrble et de commande a haute précaoma commande classique (manuelle,
pneumatique et électrique...) est moins optimiséke. &lpour objectif principal de procurer

une certaine autonomie aux systemes.

L’évolution de plus en plus rapide dans le domaindustriel et la concurrence qui
domine ce dernier, rend l'automatisation des uniggproduction n’est plus un choix, mais
une nécessité. Sur le marché, la demandecdesommateurs a tous les produits qu’ils
soient dans le domaine de l'agroalimentairggautbmobile, la télécommunication,
I'électroménager..., ne cesse d’augmenter. Dy.cdl fallait introduire de nouvelles
meéthodes et technologies industrielles afin rdpondre a cette demande, c’est ce qui a

permes d’ouvrir a 'automatisation de nouveaux tunms.

L’automatisation des systemes esspwhsable dans I'industrie moderne, et cela du
fait qu’elle permet de :
» Réduire les frais de main d’ceuvre ;
Eviter les travaux dangereux et pénibles ;
Assurer une meilleure qualité du produit ;
Réaliser des opérations impossible a controlemusliiament;

Commander a distance ; Augmenter les performaheaystéme de production;

YV V V V V

Améliorer la sécurité de l'installation industtekt du personnel.

Ces derniers temps on assiste auqgohéme de recours a l'automatisation des
processus de la majorité des entreprises et ceda af@tre rendu compte que I'automatisation
constitue la réponse efficace a la rude compétitidostrielle.

La problématique qui nous a été confieée pour ce oméntde fin d’étude est rattaché
essentiellement a l'unité de la division de productde SONATRACH. Elle concerne
notamment la station de séparation du brut. Ced#tiios fonctionne actuellement en mode

manuelle, et par conséquent, des retards a la gioduengagée, chose qui nous a incités a

Y
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penser a concevoir une station complétement auisdeatavec un APl de la gamme
SIEMENS pour la séparation du brut sans aucunevenéon humaine.
A cet effet, le présent mémoire est réparti enrguaitapitres décrivant les volets

principaux :

Le premier chapitre sera consacréadescription fonctionnelle de la station, enrita

les différentegaches assignées a cette station et aussi lesinmesits nécessaires pour la

nouvelle station.

Le second chapitre traitera la modélisation detdéics en utilisant I'outil graphique

Organigramme.

Le troisieme chapitre sera consacré a donner gegltgchniques utilisées pour la
programmation des taches de la station.

Le quatrieme et dernier chapitre sera consacréaetain apercu sur la plateforme de

supervision élaboré sous WinCC flexible 2008.

Enfin, on termine par une conclusion générale.

]
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Chapitre | : Description fonctionnellde la station

I. Description fonctionnelle de la station de Récugration des Gaz Torchés d’EDJELEH
(RGTE)

I.1. Introduction

L’'unité de récupération des gaz torchés du chanpldéid« RGTE »se situe dans le
secteur EST de la région In Amenas, elle a été aenisservice en 2005 pour deux objectifs
principaux, la production et I'environnement. El@our but la récupération, la compression,
la déshydratation et la réinjection de gaz aupantasché au niveau des dix (10) centres de

séparation d’huile du champ d’EdjelH].

Le gaz récupéré est utilisé pour assurer la réiojecde gaz-lift dans les puits
producteurs de pétrole du champ d’Edjeleh.

|.2. L'état de fonctionnement actuel de la station

[.2.1. les installations du champ EDJELEH
Le champ comprend quatre installations principales
- les centres de séparations
- 'unité RGTE « section compression »
- 'unité BOOSTING «section soufflante »
-L’unité de maintien de pression MPDL

[.2.2. Présentation de 'unité « RGTE »

L'unité RGTE est réalisée en 2005 et Située dassdeeur EST de la régionidAS,
Elle a deux objectifs cibles : production et potittn d’environnement. L'unitdtRGTE :
Récupération dessaz Torchés dEDJELEH a pour but: « LA RECUPERATION- LA
COMPRESSION- LA DESHYDRATATION et LA REINJECTION»ed Gazabituellement
torchés (brulés dans des torchid3)

CesGAZ résultent des (10) centres de séparation dgILH produite par les puits
d’'EDJELEH procédé a pour but de garder que leofgtrute grace a une séparation qui
s’opere a l'intérieur de ces derniers. Le fait deldr ces GAZ représente un grand probleme
d’environnement, alors ils sont récupérer puis je€éiés sous terre a trés haute pression
(65bar) afin de drainer I'Huile des gisements et augmetdepression des puits, donc

améliorer la production.

L’appellation donnée au gaz réinjecté &AZ-LIFT (G-L)
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L'unité se divise en deux sections : La sectiorfftante et la section compression, La
premiéere a pour role de refouler le gaz issu detreg de séparation CS 7,8 ,9 et 10 vers l'unité
de compression, La deuxiéme recoit aussi le gazepent des centres de séparation CS 1,2,3,4,5
et 6 qui sont prées d’elle puis comprime et réirgezd# gaz. La capacité totale de traitement est de:
1.372 x106m%j.

Ainsi, cette installation n’arrange pas un problede pollution d’air car risque
dérivants de ce phénoméne mais permet aussi @eefiador plus de profits grace a la réinjection
du gaz. Cette méthode n’est pas récente car laeption ingénieuse des puits forés a cette
époque intégrait déja ce principe et n’attendd@ @tre exploité.

Trois divisions sont primordiales pour le fonctienment de toute unité : la division
QHSE, la division EXPLOITATIONet la division MAINTENANCE, ces dernieres collabotre
étroitement afin de garantir un fonctionnement ropti dans les meilleurs conditions pour un

maximum d’efficacité et un rendement élevé.

La zone d’EDJELEH est historique car c’était laajété mis en service |€" puits
producteur de pétrole en ALGERIE par les Francai$356, appelé couramment

<PUITS de DEGAULL> et portant la réféerencedDL101, motionnée sur sa plaque :

Figure. I.1. Photo du puits DL101.
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Figure .1.2. Vue générale de I'unité

1.2.3. Description générale du processus de L'RGTE
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Figure.l.3. Schéma générale du processus de 'UaiRGTE
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[.2.4. Les centres de séparation

Dans l'objectif de séparer les principaux composatd I'effluent brut du champ
EDJELEH, il existe dix centres de séparations danpression de service des ballons de

séparations sont de 0.3 a 0.6 bars.

Les gaz de torches de chaque centre de s@parsdnt récupérés et transportés aux
sections soufflante et compression comme c’esgueti sur la figure (1.3) la récupération
totale obtenue a partir des dix centres de sépagaéist estimé a envirdn372 Mm3/J.

La pression de service et le débit de gaz de cheaguige de séparation sont donnés
sur le tableau ci-apres.

Centre Débit de gaz (Hjour) Pression (bar)
Centre de séparation 1 (CS0Q1) 60.2 0.30
Centre de séparation 2 (CS02) 245.1 0.55
Centre de séparation 3 (CS03) 54.9 0.35
Centre de séparation 4 (CS04) 76.1 0.50
Centre de séparation 5 (CS05) 126 0.40
Centre de séparation 6 (CS06) 199.5 0.50
Centre de séparation 7 (CSQ7) 102.5 0.50
Centre de séparation 8 (CS08) 116.2 0.40
Centre de séparation 9 (CSQ9) 327.3 0.40
Centre de séparation 10 (CS10) 64.5 0.30

Tableau I.1. Pression et débit de gaz de différents centregparation

L'HUILE provenant des puits producteurest composée deois (3) substances
principaux GAZ, EAU et PETROLE, L’huile passe par les dix(10) centres de séparati
d'EDJELEH:

CS 1la 6 et ceux de la section soufflante CS 7a 10,s dedfet de la gravité
terrestre, ces substances se séparent graces dliiérentes densités et a la structure interne
des séparateurs, et se positionnent en trois Y@auok de telle fagon qu’on aura de bas en
haut: I'eau, le pétrole brute et en fin le gaz. piquage minutieux est fait suivant ce
positionnement afin de récupérer les substancesegsont séparéee pétrole brut et I'eau

seront stockés dans des back localement pour suobirdécantation. Apres cette étape le
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pétrole sera expédié dans des centres de stockaiewers des raffineries et 'eau sera
déversée dans un bourbier, quand au gaz, il sgrédéxvers I'unité RGTE ou il subira le
traitement pour le réinjecté quand il arrive pasfou’'on le brule dans les torches cas de
surpression non gérée ou quand l'unité est en podt maintenance.

La tuyauterie est caractérisée paretos : VERT pour le pétrole, JAUNEoUr le
gaz etBLEU pour 'eau.

CENTRE
DE SE.I:.ARSATION

Figure. .4.Vue de face d’un centre de séparatic

[.2.5. Notion « TEST PUITS »

Ici qu'arrivent les premiéres quantitd$HUILE produite et la capacité journaliere de
Production de chaque puits (1puits/j) dans ce guappelé «la chambre de mesure ».

La qu'on retrouve la fameuse notion B®RIL souvent évoquée dans I'économie
Pétroliere. L’'HUILE transit par le Baril qui est umstrument de mesure doté d’'un flotteur, il
a une capacité de59L est munis d’'un compteur pneumatique qui s’incrétiemeé chaque
purge de ce dernier et compte alors leurs nomhrbigs dans la journée), ce nombre
multiplié (x) par 159 donne la quantité produite en litres/{a®0 —+» 1r). L'HUILE de
chaque purge passe ensuite verSéparateur TEST autre systtme nommé: BARTON
inscrit un graphique représentant la quantité duigsu de la séparation du brut, ce gaz est

ensuite envoyé a 'RGTE. Ces paramétre son lestégistiques clés d’un puits producteur.

7
Vg
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Séparateur

Figure. 1.5.Vue de derriere d’'un centre de séparatin.
1.2.6. Le systeme de fonctionnement de I'unité RGTE

Le GAZ-RICHE provenant des centres de séparatishademiné a 'RGTE via des
gazoducsqui convergent tous vers un seul principal a l'éatdu processus nomme :

manifold.

Ce gaz arrive et contient toujours une quantitéortgmte d’eau et parfois méme du
pétrole brut il passe par un grand séparateur polevé les traces de brut puis dans le
compresseur centrifuge a 4 étages entrainé paurlsine SIEMENS SGT-600 afin d'étre
comprimé (a 65bar), en suite il passera par droidisseur afin d’en récupérer le condensat.

Ensuite, le gaz comprimé et refroidie passera Man#é de Déshydratation et subira
un traitement physico-chimique afin de le desséauwenpletement en utilisant dri-
Ethylene Glycol (TEG) qui jouera le réle d’'uneponge grace a son affinité avec les
molécules d’eadil en faut: 3,4m/h pour 40.000 fivh de ga}, ainsi le TEG entre en contact
avec le GAZ dans une colonne sous des conditimwges alors il aspire I'eau qu’il contient
et devient du TEG riche en eau qui sera évacuéweirfour chauffé a environ 203° C, en
sachant que la Température (T°) d’ébullition du T&sk de 275°C et celle de I'eau 100°C,
cette derniere s’évapore dans l'air par une cheengtéle TEG est régéeneré et circule en

circuit fermé.

o
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Maintenant on a en sortie un GAZ SEC sous une iprese 65 bars, a ce moment, |l

est appelé : GAZ- LIFT, prét a étre réinjestiis terre au niveau des puits pour drainer I'huile

des gisements et augmenter la pression des padsig@eursd’or noir .

Figure. 1.6.Vue de I'entrée du processus de L'RGTE

ol el T ~———

TR

Figure. 1.7. Vue du Processus & principaux éléments

Les vannes TOR d’entrée et sortie automatigemst commandées par I'ESD en

communication avec le DC&e GAZ-LIFT est réinjecté sous terre en passantgpaanne de

o
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sortie et en cas d'alerte d'incendie, fuite de GAZ tous autres problemes techniqoes
peuvent survenir brusquement, 'ESD ferme aing celle de I'entrée et redirige le gaz vers
le gazoduc d’évacuation qui est sous terre en pooeessus et apparent en dehors, pour le
torché. La torche est allumée par un systéme g&aettel un briqguet (commande a distance).

Remarque: Dans une installation de production des hydimoss, tous les organes
maitres sont doublés et parfois méme triplés, smfipelle: SYSTEMES REDONDANTS.
lls fonctionnent en stand-by, c’est-a-dire : toutoar afin d’augmenter leurs duré de vie et
toujours assurer le relais en cas de pgare API Triconex de 'lESD, moteurs, pompes,...).

Figure. 1.8. Vueeda sortie du processus.

Figure. 1.9. Evacuation du GAZ vers la Torche
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[.2.7. Configuration générale technologique de I'uité RGTE

A. Explication du schéma de configuration technolgique
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Figure. 1.10. schéma de la configuration technologue générale de L'RGTE
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B. Les systemes de commande et d’interaction

TURBINE

SGT-600

(API Triconex)

Figure. I.11. Systemes de commande et interaction

B.1. Le DCS:Distributed Control Systems (Systéme a controleiliger)

YOKOGAWA réalisé par la firme japonaise’est le systtme de commande et
gestion général du processus par un Réseau Lodasthel (FieldBus), ce dernier veille
grace a une multitude de capteurs et partie comesatélcentralisés au bon fonctionnement et
respect des consignes de régulations données garew influents dans le déroulement du
processus, en ayant une base de données de svel@arametres prédéfinis et programmés.
Il permet aussi la visualisation complete du preasssur des moniteurs dotés de claviers

Spéciaux.
B.2. ESD:Emergency Shut-Down (Systeme D’arrét d’'urgence)

Le systeme est géré par ARI redondant nommé : TRICONEXgaponais), En cas
de grave probleme dans le processxs gurpression non gérée) ou d’une alerte incendie ou
fuite de gaz, il se charge d’arréter complétememite en échangeant des données avec le
DCS, Il agit sur un grand nombre d’organes pilae®vacue le gaz vers la torche. Cette

derniere manceuvre parfois sollicité par le systgémegral de lutte contre incendies et Gaz.

E
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B3. Turbine SGT-600 de Siemens Commandée Par uibA$#B :
Une turbine a GAZ qui a pour réle d’entrainer lengwesseur centrifuge a 4 étages de
Mitsubishi. Elle est commandée par un systéme ddrd@le ABB (Advant Systéme) qui
échange des informations avec le DCS et I'ESD, &lesoin d’une pression de démarrage
d’environ 40bar et développe une puissance de :VE5HIle posséde son propre systeme
anti-incendie intégré dans son compartiment et g@e une armoire électronique en

communication avec son systeme contréle.

B.4.Le systeme générale anti-incendie et gaz (FIRE HIBIG ET GAZ)
Un systéeme de sécurité de KIDDE FIRE PROTECTI®¥®¥P-Anglais) pour la prévention
et lutte automatique contre les incendies, La $uide gaz et explosions au sein de toute
L'unité (sauf la turbine SGT 600).
Il veille sur la sécurité des installations et dugmnnel grace a des détecteurs spécifiques qui,
En cas d'alerte engendre une opération d’extincfpan EAU ou par CO2 et un arrét

d’'urgence Selon le cas.

Figure. 1.12. Salle de contr6le de I'unité RGTE (s&ion compression).
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[.3. La séparation :
1.3.1. Définition d’'un séparateur :

C’est la base de toute installation de productiergaz ou de pétrole. Sont placés en
téte de la chaine de traitement. lIs recoiventatément du manifold d’entrée la production

ameneée par les collectes.

Le séparateur est un appareil utilisé pour dissdeipétrole, les gaz et I'eau contenus
dans l'effluent a sa sortie d’'un puits de produttpar différence de densité. Dans le cas le

plus général, le pétrole brut, en sortie de pe#sun mélange tri phasique comprenant :

» Une phase gazeuse
» Une phase liquide hydrocarburée (le brut proprerdint
» Une phase aqueuse (I'eau de formation)

Un séparateur se présente comme un réservoir agualdisposé soit verticalement,
soit Horizontalement. Il existe aussi des séparatephériques, mais ils sont d’'un usage
moins courant.

Des piquages pourvus de vannes et des appareiesigre permettent le contrdle du
fonctionnement selon l'usage auquel on les destiredistingue : Les séparateurs gaz /
huile/eau. Les séparateurs de détente utilisés potraitement des gaz a condensats. Les
séparateurs d’eau libre. Les séparateurs de tedt. ..

La figure ci-dessous montre un séparateur vertisbses composants

7=
-~ - L
i<y
{ [Ty Extracteur de
‘ brouillard
Deflecteur = I
“\nnl _S
L -
Entrée . l A - + Manomeétre
huile et — °0 .,l, S
gaz I v - — Conduitde
n v drainage
. -
Chambre — Cloison
pPrimaire disolement
© Troud’homme
Niveau e !
visuel -
’ \ 7/ | —
— “Sortie
e / huile
Chambre . __——1 - Purge
. NAS
deécantation
) ( ) |
J ) AN

Figure .1.13. Séparateur vertical
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horitontt

ses composants

Déflecteur

Stabilis ateur
de liquide

Chicanes / Cloisons

Ensemble coalesceur

SORTE
GAZ

Diffuseur/ Sand Jet

Plaque perforée

Déversoir
ajustable

Anti Vortex

1.3.2. Le fonctionnement de la séparation :

Figure .1.18¢éparateur horizontal

A l'origine ce mélange est dans un état d’équilifpué dépend de sa composition ainsi

que des conditions de pression et de températistapikdans la formation. La sortie du brut

peut également véhiculer des particules solidesuspension comme le sable prévenant de la

formation et des produits de corrosi@h

Dans le cas le plus général, le pétrole brut eie slet puits est un melange tri phasique

comprenant une phase gazeuse, une phase liquidechyldurée (le brut proprement dit) et

une phase aqueuse (I'eau de formation), Ce prodyieut étre commercialisé dans cet état, |l

est nécessaire de lui faire une séparation qulestinée a séparer I'huile du gaz et de I'eau a

fin de permettre la livraison au client a des na@iien définies telle que :

« Densité
* Viscosité
* Salinité

* Tension de vapeur

Dans le cas le plus général, le pétrole brut emiesole puits est un mélange tri

phasique comprenant une phase gazeuse une phaste litnydrocarbure) et une phase

aqueuse (I'eau de formation).
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L’effluent pénétre par I'extrémité amont du sépeuat il est diffusé dans la chambre
primaire par le déflecteur, Le gaz s’échappent \ersaut suit son parcours horizontale a
travers les extracteurs, est chargée de brouillp&hétre dans une chambre secondaire,

franchissant le coalesceur pour enlevé les peatitgtgjettes d’eau.

Par contre les liquides s’accumulent sous un planpbur traverser quelque cloisons
(brise vaques) pour le rendre moins agiter et apssir éliminer la mousse ensuite la

séparation I'huile et I'eau vas se faire par dénsit

La figure ci-dessous montre le principe de la sajman

Entrée  Seéparation  Sortie

Mélange d'huile, > Gaz
de gaz et d'eay =——> - Liquide
en émulsion —— Eau

Figure .1.15. Le jorcipe de la séparation
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l.4. La problématique :

Dans l'unité RGTE il existe de moins en moins dgutéteurs analogiques. La
production et I'acheminement du gaz représenterabl@me pour la séparation du brut car le
processus de I'évacuation étant a commande manEhs ce systeme la mesure de niveau
est indiquée par un capteur transmetteur placéhan du ballon et un comparateur
pneumatique qui donne juste la difféerence entreolasigne et la mesure. Et cette différence
sera apparente sur un papier gradué, et quanddauwmtteint ses limites la vanne de sortie

du gaz sera ouverte manuellement.
I.5. La solution proposée :

Durant ces dernieres années, nous assistons awetogigement énorme dans le
monde industriel notamment dans les technique®nienande, et cela grace a I'apparition de
nouvelles techniques qui S’'appuis sur des systemgss puissant et trés flexibles : les
automates programmable (API), pousse lindustrsoéenter vers une nouvelle stratégie de
commande se basant sur :

L’ajout d'un automate,

> Facilite la modification de la programmation logiget de leurs parametres, ils
favorisent une amélioration en continu des procéti@sigmente la productivité et la
gualité des produits. Les éléments qui les composent particulierement robustes
leur permettant de fonctionner dans des environng&nparticulierement hostiles
(poussiere, perturbations électromagnétiques, tilms des supports, variations de
température...).

» posseéde des circuits électroniques optimisés pouersacer avec les entrées et les
sorties physiques du systeme, les envois et réreptde signaux se font tres
rapidement avec l'environnement. Avec de plus weewgion séquentielle cyclique
sans modification de mémoire, ils permettent di@ssun temps d'exécution minimal,
garantissant un temps réel effectif (le systemgiréarcément dans le délai fixe).

» Le programme qui se substitue au cablage on pesdisdr, le modifier et I'archiver
facilement grace au terminal de programmation eediage. Ce programme peut étre

dupliqué pour les machines construites ainsi umendition des codts.

=
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» La maintenance et la mise en place d’'un automateshdacile par la visualisation
permanente de I'état des entrées/sorties, qui sgnalés par des voyants lumineux.
Le dialogue entre ’lhomme et la machine est aggar&in terminal de programmation

ainsi de réglage grace a son mode conversatiohted messages affichés sur I'écran.
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[.6. Le matériel de la nouvelle station

[.6.1. Définition de la vanne :La vanne est un dispositif physique permettantédéer une
pression d’air ou gaz comprimeé, un débit d’uniligy dans un ouvrage a écoulement libre,
ou dans une canalisation.

1.6.1.1. Vanne régulatrice: est une vanne automatique, elle est équipéedalapet de forme
parabolique qui se déplace linéairement par rapposiege de passage, le déplacement du
clapet est fait par une tige mobile commandée Ipadéplacement d’'un servomoteur
électrique ou d’un vérin pneumatique linéaire.

Le servomoteur électrique: la puissance est fournie par le réseau d’alintieman 230 V
ou 24 V. Le signal de régulation est fourni parégulateur externe envoyant un signal 4-20
mA ou 0-10 V.

Le servomoteur pneumatique: la puissance est fournie par le réseau d'airpconeé. Le
signal de régulation est fourni par un régulatexteme envoyant un signal 4-20 mA au

positionneur électropneumatique ou par un signaupratique 3-15 psi.

Vis de réglage Boitier supérieur
S
\\\ _ .
Ressort .[ Boitier intérieur
=) | < x‘
/Y
L; » \| Bouchon d'arcade
Plaque indicatrice dg—1 " ‘ .\H\

course Tige de servomoteur

Figure .1.16. Servomoteur pneumatique

Elle est utilisée dans un grand nombre de procéddans tous les secteurs d’activités
industrielles comme traitement des eaux, régulatie vapeur, domaines de I'énergie
(pétrole, gaz), de la chimie, de la blanchissate)'agro-alimentaire, de la cosmétique, ...

etc.

|
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La figue ci-dessous présente la vanne de régalde type UAMA

Figure .1.17. Vanne de régulation

[.6.1.2. Vanne TOR: cette vanne est automatique, destinée uniguieinen usage en

position pleinement ouverte ou pleinement ferifrge

Servomoteur pneumatique

Positionneur électropneumatique

Arcade

Corps de vanne

Figure .1.18. vanne regulatrice TOR
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1.6.1.3. Vanne manuelleelle s’ouvre ou elle se ferme par la rotation oele du levier.

Elles sont placées dans les bay-pass

Figure .1.19. Vanne manuelle

Les vannes sont fabriquées principalement sol&iéom, ou en acier, ou zinc ou bien

en matériaux synthétiques

|.6.2. Les capteur

A. Définition d’'un capteur

Est un dispositif transformant I'état d'une grandg@hysique observée a une autre

grandeur physique souvent de nature électriquésaliie & des fins de mesure ou de

commande.

C’est I'élément principal de toute chaine de mesured’acquisition de données, de

tout systeme d’asservissement, de régulation, derdle, de surveillance et méme de

securité.
E Corps d’épreuve Eacts ISR - - E 5 Miodule
; P P Réaction transduction Signal de sorti ! électronique de
:> ] F———_— conditionnement
| f : |
' Alimentation ]
| Le boitier E

Figure .1.19. Eléments constitutifs d’'un capteur
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B. Les parties essentielles d’'un capteur sont

1) _ Le corps d’épreuve : est un élément mécaniqueéquiit a la grandeur a mesure. Il a
pour role de transformer la grandeur a mesurer re autre grandeur physique
mesurable

2) _ L'élément de transduction : est un élément sémtilbau corps d’épreuve. |l traduit
la réaction du corps d’épreuve en une grandeuttitoast le signal de sortie

3) _ Le boitier : est un élément mécanique de praieatie maintien et de fixation du
capteur

4) _ Le module électronique de conditionnement (traettanr)

[.6.2.1. Le détecteur de niveau d’eau est un détecteur concu pour détecter le niveasl, le

débordements d’'eau.

La figure ci-dessous présente un détecteur de miglegau a flotteur

Figure .1.20. Détecteur de niveau d’eau a flotteur

)
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[.6.2.2. Le détecteur de niveau des hydrocarburesest un dispositif qui permet de mesurer

et de détecter la présence et le niveau de bt eindroit bien précis.

La figue ci-dessous présente le détecteur dexnides hydrocarbures.

Figure .1.21. Détecteur de niveau a capacité depgg ABB
Principe de fonctionnement

Elle convient pour la mesure et la détection dueaiv de tout type de produit

conducteur ou isolant, elle fonctionne a 'aidergéisonde plongeante dans le réserjdit.

Et pour les produits isolants comme les hydima@s la sonde est constituée d’'une
tige métallique isolée du réservoir formant avedemier un condensateur quand la sonde est
découverte, Le diélectrique est I'air ambiant &ante diélectrique égal a 1). En présence du
produit la capacité augmente du fait que les ptedant une constante diélectrique

supérieure a 1

1.6.2.3. Le débitmetre: Un débitmétre est un appareil destiné a medearéébit d'un fluide,

liquide ou gazeux.
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Principe de fonctionnement

L’écoulement du fluide entraine la mise en rotatime turbine placée dans I'axe de

la conduite de mesure. Sa vitesse de rotation guineesurée par un tachymeétre, est

proportionnelle a la vitesse d’écoulement du fluide vitesse de rotation de la turbine peut

étre mesurée par l'intermédiaire d’un capteur itifluce passage de chaque pale devant le

capteur influe sur le champ magnétique, la vamatite flux dans la bobine réceptrice

engendre une impulsion a chaque passage. Le nodibnpulsion par unités de temps

(fréquence) est proportionnel au débit instanta(@é3600*f—( ........ (D).

Avec :

Q : débit (n¥/h)
F : impulsion par second (fréquence)

K : coefficient d’étalonnage

Convertisseur (F/'I)

e

Capt,ﬂl_’
T N Uy Ny
RN

>

-

Figure .1.22. Schéma de principe de la mesure pan débitmétre a turbine

La figue ci-dessous présente le débitmetre anarbtilisé dans la station pour la mesure du

gaz

Figure .1.23eébitre a turbine pour le gaz
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La figue ci-dessous présente le débitmetre artarbtilisé pour la mesure du brut :

Figure 1.24. Débitmétre a turbine pour le pétrole

1.6.3. La pompe: les pompes sont des appareilles qui fourniaseatforce nécessaire pour

véhiculer les liquides. Et ce en agissant de fagpiration apres refoulement

Donc pour I'expédition du brute, on utilise dewopes de type HITACHI qu’elles
sont placées en parallele et sont commandé pdolteaie.

La figure ci-dessous montre une pompe utilisée potransfert du pétrole de type HITACHI

Figurl.25. Pompe HITACHI

E
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Les caractéristiques de la pompe HITACHI :

« Débit: jusqu’ @20 nt/h

e Pression : 4.5 bars

* Réseau tri phasique :

1.

o g bk w N

Fréquence : 50hz

Tension : 400 V/690V (triangle/ étoile)

Courant : 26.5 A/153A (2605A pour 400V/ 15.3A pouB90V)
Puissance : 5.5 KW

Facteur de puissance : coe =0.9

Vitesse de rotation : 3600 tr/ min

[.7. Conclusion

Dans ce premier chapitre, nous avons donné un @psgu¢ la complexité du

fonctionnement de la station de séparation du &tree ceci en décrivant le déroulement de

toutes les taches attendues, chose qui nous candoitclure qu’une automatisation est plus

gue nécessaire.
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II.1. Introduction
Pour un automaticien, la modélisation du systéentgeramander constitue une phase
cruciale dans tout le processus de conceptionutesatismes industriels.
Elle consiste a traduire le cahier des chargebpétaen fonction des relations existantes entre
la partie commande et la partie opérative et deslitions d’utilisation et de fonctionnement,
en une forme simple permettant de passer facilemnprogrammation de I'automatisme.
Pour modéliser un automatisme il faut s’appuyed’sardes outils de modélisation tel
gue les réseaux de pétRDP), le GRAFCET ou I'Organigramme.
Pour la modélisation de notre station nous avoné ppur I'organigramme, et cela pour les
raisons suivantes :
- Simplicité : la traduction du cahier de charge en modéle aggamme se fait d'une
maniere tres simple et sans ambiguites ;
- Robustesse: la puissance de cet outii de modélisation estormege a I'échelle
internationale;

- Facilité par laquelle nous pouvons le transcrire en un progre.
[1.2. Définition d’un organigramme

Un organigramme est une représentation schématigse liens et des relations

fonctionnels, Organisationnels et hiérarchiquesegiste entre les éléments.
Remarque :

Le type d'organigramme adapté a la modélisationadstation de séparation du brut est

I'organigramme de programmation
I1.3. Définition d’'un organigramme de programmation

Un organigramme de programmation parfois appelérdiigne ou logigramme, Est
une représentation graphique normalisée de I'eneh@nt des opérations et des décisions
effectuées par un programme d’ordinatgijr

II.4. Les symboles. Tableau ci-dessous représente les symboles fisémad’un

organigramme de programmation :

.
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Symboles normalisés Commentaire
Faux
@ Les test ou branchements conditionnels :
-L’entrée du test est I'angle du haut
Vra

-La sortie avec le rond est le résultat du test
lorsqu’il est faux

Lecture, Ecriture -La sortie sans rond est le résultat du test
) . lorsqu’il est vrai
Entrees, sorties Mise a disposition d’une information a traiter

ou enregistrement d’'une information traiter

‘ -Appel de sous-programme

Sous-programme

Figure II.1 : les symboles normalisés d’'un organig@amme de programmation
Le sens par défaut des liens du flux d’exécugisin

* Du haut vers le bas pour les liens verticaux
* De la gauche vers la droite pour les liens horizoxt
» Lorsque le sens par défaut n’est pas respectét méressaire de le préciser par une

fleche a I'extrémité du lien

I1.5. Explication de la solution proposée

Pour la séparation du brut, nous allons expligmgpeut ce que nous avons fait :
La phase de séparation du brut, est commune potasttes séparations et cela du fait qu’elle
constitue, la premiere phase pendant le traitent®d® hydrocarbures, puis une fois

l'autorisation de faire la séparation est valids®) exécution passe par les phases suivantes :

» La réinjection du gaz lift sur le tour des gisensgmbur créer une pression nécessaire

pour I'écoulement du brut a la sortie.
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>

11.5.1.

Une fois le brut est en sortie des gisements,péeca de debit qu'on a mis au début de
la chaine détecte sa présence et a ce momeng-llxansmetteur donne l'information
pour I'’API afin de commander la pompe de démardegBexpédition.

A cette étape le brut est véhiculé par des marsfald capteur de pression de débit est
mis sur la conduite d’entée des centres de sépargtour distinguer 2 cas :

1% cas :
Si la pression détectée est <= a 20 bar le tratisar donne l'information a I'API de
commander I'ouverture de la vanne TOR 1 pour quarile va prendre le chemin de
séparation verticale

2*™ cas :

Si la pression détectée est > a 20 bar le transaretfonne l'information a I'API de
commander I'ouverture de la vanne TOR 3 pour quarlg va prendre le chemin de
séparation horizontale

Une fois le brut est a l'intérieure du ballon dea@tion, la séparation début par le
groupe des éléments interne du ballon de séparataors le quelle les fluides sont
séparé d’une maniére croissante de densité (ll¢aule-le gaz),

En distingue 3 situations suivantes :

A .Niveau d’eau :
Le niveau d’eau est compris entre les bornes 5%% 2jui sont détectées par des
capteurs de niveau supérieur et inférieur, et quesune vanne régulatrice a sa sortie

gui est commandé par un API pour m’en tenir unenba@gulation de niveau.

Explication de fonctionnement de la régulabn de niveau d’eau :

Dans le cas ou le niveau inferieur est atteintaora un déclenchement d’'une alarme
qui indiquera un £_LEVEL }, et le transmetteur de niveau donne I'informatpour

le régulateur FB 41 de commandé la fermeture deafme régulatrice d’eau jusqu'a
I'atteinte de la consigne de niveau.

Dans le cas ou le niveau supérieur est atteinguoa un déclenchement d’'une alarme
qui indiquera flébuter le transfert d’eau}, et le transmetteur de niveau donne
linformation pour le régulateur FB 41 de commaridiverture maximale de la

vanne régulatrice d’eau, et transférer I'eau vesack de stockage.

=
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Remarque :
Pour le fonctionnement de la régulation de nivehuilk et du gaz est pareille a celle d’eau,
la seul différence est :

B. L’huile : contrGler et commander entre les bornes de 35%/@ 5

C. Le gaz :contrdler et commander entre les bornes de 65%@ 95

I1.6. Modélisation de la station de séparation du kut par organigramme
Pour élaborer le modele organigramme de la staéoseparation du brut, nous

'avons d’abord décomposée en six parties selopriesipales opérations devant étre
assurées, a savoir :

> L’expédition
La séparation verticale
La séparation horizontale
Le transfert d’eau vers le back de stockage (bourbr).
Le transfert d’huile vers le back de stockage.

Y V. V V V

Le transfert du gaz vers l'unité RGTE.

Puis pour chacune de ces opérations nous avonkgdpeaun organigramme a part

Organigramme d’expédition

Organigramme de la séparation verticale

Organigramme de la séparation horizontale

Organigramme de transfert d’eau vers le back de sttkage (bourbier).

Y V. V V V

Organigramme de transfert d’huile vers le back de tockage.
» Organigramme de transfert du gaz vers l'unité RGTE.
Il'y a lieu de rappeler que chaque organigrammeguiesune étape initiale propre a lui et cela

pour éviter les conflits.

[1.6.1. Organigramme d’expédition
Pour élaborer le modele organigramme représen&nsemble des actions et des
conditions contenues dans I'opération d’expéditimys allons suivre le raisonnement donné

par I'organigramme de la figure ci-dessus (l1.2).

-
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Oul

La réinjection du gaz autorisé et
les vannes de perturbation sont
fermée:

Oul

v

Ouverture de toutes les vannes de chemin du br

Les vannes de chemin

NON

du brut SOW

Oul

Le capteur de pression de débit détecte la présenda brut, et les
pompes d’expédition en marche avec une temporisati en
fonction (6moins’

Les 6 moins écoulées et

N

DN

I’expédition terminée

Fermeture toutes les vannes de chemin d’expéditiafu brut

Fig. 1.2 : Organigramme du raisonnement suivit pou la modélisation de I'expédition

|
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11.6.2. Organigramme de la séparation
Pour élaborer le modéle organigramme représentaméedmble des actions et des
conditions contenues dans I'opération de séparatotical et horizontal, nous allons suivre

le raisonnement donné par les organigrammes dguae=11.3) et la figure(ll.4) ci-dessus.

11.6.2.1. Organigramme de la séparation verticale

Oul

La détection du brut par le capteur de
pression d’'un débit <= a 20 ba

Pl
<«

ou

v
Ouverture de la vanne TOR 1 de la séparation vertale et fermeture de la

vanne TOR 2 du systeme bay-passe de cette sépamfiet aussi fermeture de
la vanne TOR 3 de la séparation horizontale

\ 4

Le brut dans le sépW NON

>
l

Oul

\ 4

Démarrage de systéeme de séparation vertical du br@n 3 particule (I'eau,
huile et le gaz) ceci par densité et qui sont détées par des capteurs de
niveau et réguler par un régulateur PID et des vanes régulatrice

La séparation terminée

|
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CLU |
l

Les capteurs de niveau détecte les H_LEVEL et a d¢eteffet il aura
I'ouverture des vannes de sorties de I'eau, huild egaz

Transfert terminé

ou

Fermer toute les vannes ]

NON

\ 4

Figure. 11.3 : Organigramme du raisonnement suivitpour la modélisation du séparateur
verticale

11.6.2.2. Organigramme de la séparation horizontas

Oul

La détection du brut par le capteur de
pression d’'un débit> a 20 bar

Oul

»)
<
Yy

N

Ouverture de la vanne TOR 3 de la séparation horiattale et fermeture de la

vanne TOR 4 du systeme bay passe de cette sépamtiet aussi fermeture de
la vanne TOR 1 de la séparation vertical

\ 4

Le brut dans le séparateur horizontal NON

|
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IA
OUF

Démarrage de systéme de séparation horizontal du bren 3 particule (I'eau,
huile et le gaz) ceci par densité et qui sont détées par des capteurs de
niveau et réguler par un régulateur PID et des vanes régulatrice

!

W NON
OUI ¥
Les capteurs de niveau détecte les H_LEVEL et a teteffet il aura
'ouverture des vannes de sorties de I'eau, huild egaz
NON

Transfert terminé

Fermer toute les vannes ]

Figure. 1.4 : Organigramme du raisonnement suivitpour la modélisation du séparateur

horizontal

11.6.3. Organigramme des transferts d’eau et d’hue vers leurs back de stockage et du

gaz vers l'unité RGTE.

Pour élaborer le modéle organigramme représentamsedmble des actions et des

conditions contenues dans l'opération de transfezau et d’huile et du gaz, nous allons

suivre le raisonnement donné par les organigranteegigures (Figure. 11.5), (figure. 11.6) et

(Figure. 11.7).

OUl |

NON

L’eau est pres a étre transférer




Chapitre 1l : Madélisation de la station a I'aide d’un organigramme

L’ouverture de la vanne de sortie d’eau du ballon d séparation et
sa vanne d’entrée vers le back de stockage, et aussette effet le
capteur de niveau du back débuterait son contréle

NON

Transfert d’eau terminé et aussi
son stockage dans le bourbier

Fermer toutes les vannes

A

Fin

Figure. 11.5 : Organigramme du raisonnement suivitpour la modélisation du transfert
d’eau vers le back de stockage (bourbier).

Début
Oul

v
REPOS ]

L’huile est prés a étre transférer

d
<«

OUk

L’ouverture de la vanne de sortie d’huile du ballonde
séparation et sa vanne d’entrée vers le back de st@age
et aussi a cette effet le capteur de niveau du back
débuterait soncontrole

Transfert d’huile terminé et
aussi son stockage dans le back

NON

)
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Fermer toutes les vannes ]

T

Figure. 1.6 : Organigramme du raisonnement suivitpour la modélisation du
transfert d’huile vers le back de stockage.

OUI[

l

\ 4

REPOS ]

Le gaz est prés a étre transférer NON

>

OUly
L’'ouverture de la vanne de sortie du gaz w

/\ NON
Transfert du gaz terminé

Oul

v
L'ouverture des vannes des manifolds d’entrées de
'unité RGTE

Le début de traitement NON

secondaire du gaz pour la
réinjection

Fermer toutes les vannes

Figure. 11.7 : Organigramme du raisonnement suivitpour la modélisation du transfert
du gaz vers l'unité RGTE

=
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[1.7. Conclusion

L’automatisation de linstallation de séparation Owt améliore la sécurité de
'opérateur, élimine I'effort physique, augmentepl&cision et la rapidité de la tache réalisée.

Dans ce deuxiéme chapitre, nous avons élaboré delmorganigramme de la solution
proposée qui est tres complexe et cela en la sishdiven parties. Ce modéle nous facilitera

la tache pour le bon choix de l'automate et lodgcassociés, ainsi que I'élaboration de son
programme et sa supervision.
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[11.1. Introduction

Durant ces dernieres années, nous assistons awatogigement énorme dans le
monde industriel notamment dans les technique®nignande, et cela grace a I'apparition de
nouvelles techniques s’appuyant sur des systemeptiissant et trés flexibles : les automates

programmable (API).

Les API ont ,depuis leur apparition, poussé l'irtdasa s’orienter vers une nouvelle
stratégie de commande se basant sur des programfoasatique (logique programmeée)
éclipsant ainsi les méthodes anciennes se basardesurelais électromagnétiques et des

systemes pneumatiques pour la réalisation deepatt commande (logique cablée).

Apres avoir modélisé le fonctionnement de notrst&sye par un organigramme,
I'étape suivante consiste a concevoir le progrargmeera implanté dans I'automate S7-300.
Avant d’entamer la programmation, nous avons jugéessaire de présenter l'automate

utilisé.

[11.2. Définition d’un automate programmable industriel (API)

Un API(ou PLC programmable logique Controller) esstappareil électronique adaptée
a I'environnement industriel, un API réalise desdiions d’automatisme pour assurer la
commande de pré actionneurs et d’actionneurs & pganformations logique, analogique ou
numériqudeo].

La gamme SIMATIC S7 comprend les systémes d’autisatéin suivants :

e S7-200 : un micro-automate compact de I'entréeaterme.
e S7-300 : un micro-automate modulaire de milieu aepe.

e S7-400 : il couvre le haut et trés haut de gamme.

[11.3. Architecture d'un API

[11.3.1. Aspect extérieur
Les automates peuvent étre de tgpmpactou modulaire [9].
Les automates de typeompact on distinguera les modules de programmation
(LOGO de Siemens, ZELIO de Schneider...).
Il integre a la fois le processeur, l'alimentatias, entrées et les sorties.

7y
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Selon les modéles et les fabricants, il pourraigéalcertaines fonctions supplémentaires
(comptage rapide, E/S analogiques ...) et recelasirextensions en nombre limité.

Ces automates, de fonctionnement simple, sont gi&méent destinés a la commande de
petits automatismes

La figure suivante montre un exemple d’automatesp=rt :

Figuhié.1 : Automate compact

Les automates de typmodulaire, le processeur, l'alimentation et les interfaces
d'entrées / sorties résident dans des unités sSpgndduley et sont fixées sur un ou
plusieursracks contenant le "fond de panier” (bus plus connecjeurs
Ces automates sont intégrés dans les automatisomeglexes ou puissance, capacité de

traitement et flexibilité sont nécessaires. La ffiggsuivante montre un automate modulaire :

-
- -~ .
» e B
~ < &
- - &
~ - B
- - B
- - 8§
o - 8
] ~ 9

Figure II.2 : Automate modulaire SIEMENS

1- Module d'alimentation 6- Carte mémoire

2- Pile de sauvegarde 7- Interface multipoint (MPI)
3- Connexion au 24V cc 8- Connecteur frontal

4- Commutateur de mode (a clé) 9- Volet en face avant

5- LED de signalisation d'état et de défauts
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111.3.2. Structure interne

La figure ci-dessous montre la structure internanddPlI :

BUS

MEMOIRES H

programmat et simulation

INTERFACES

ENTREES

SORTIES

P Préactionneurs

Unité centrale
(nP)

*

Module d'alimentation

Figure I11.3: Structure interne des automates.

A-Module d'alimentation

Il assure la distribution d'énergie aux différemtsdules.

[—— Détecteurs. pupitre ...

B-Unité centrale : a base de microprocesseur, elle réalise toutedolections logiques,

arithmeétiques et de traitement numérique (transternptage, temporisation ...).

C-Le bus interne: il permet la communication de I'ensemble des e I'automate et des

éventuelles extensions.

D-Mémoires : Elles permettent de stocker le systeme d'expioita ROM ou PROM), le

programme (EEPROM) et les données systeme lorsraiibnnement (RAM).

E-Interfaces d'entrées / sorties :

E.1 -Interface d'entrée: elle permet de recevoir les informations du Syst@utomatisé

ou du pupitre

et de mettre en forme (filtrage, ...) ce signal.

E.2 -Interface de sortie: elle permet de commander les divers prés actiosret €éléments

de signalisation du Systenfts.

Pour la station de Séparation du brut, nous avtiiiséuun automate SIEMENS S7-

300 et cela vue le nombre d’entrées/sorties (101 /5

&
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l1l.4. Configuration matérielle de la station de s@aration du brut
On a essentiellement

» 1 module d’alimentation de 5A

» CPU 315-2 DP

» 1 module d’entrée digitale

>

1 module d’entrée analogique

La structure générale du module d’entréeaayiqilie est donnée par la figure suivante

Al

Pew (288)

A 4

Pew (290)

A 4

Pew (292)

A 4

Figure.lll.4 : Module d’entrées malogique.

PEW (288) : entrée pour le capteur de niveauud’ea
PEW (290) : entrée pour le capteur de niveauilhu
PEW (292) : entrée pour le capteur de niveagaiu

Ce choix est fait sur la base que l'automate smganté dans des conditions de
travail difficiles et sur la base que notre balld® séparation comporte moins de quarante
entrées TOR et moins de dix entrées analogiques.

» 1 module de sortie digital
» 1 module de sortie analogique

La structure générale du module de sortie analegégtidonnée par la figure suivante:

AO | -,

Paw0e)

Figure.lll.5 : Module des sorties analogique.
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PAW (304) : sortie du signal de commande de la gadgulatrice de niveau d’eau
PAW (306) : sortie du signal de commande de la gaggulatrice de niveau d’huile

PAW (308) : sortie du signal de commande de la gaggulatrice de niveau du gaz

Le choix se justifie par le fait que toutes lestissrdu ballon de séparation fonctionne

sous une tension de 24V et un courant d’enviroA.0.5

[11.5. Exemples du programme de la station de sépation :
Avant de donner des exemples du programme surrlewlage des autorisations
(quand est ce qu’une opération est autorisée) tr@bord voir les différents cas possibles.

Il'y a lieu de rappeler qu’on ne prendra que legddons entre les différentes opérations.

[11.5.1. Autorisations de démarrer la pompe d’expédtion 1
Pour pouvoir démarrer la pompe d’expédition 1 ajqualques conditions a mettre en
ceuvre alors on va les donner d’'une maniere général

» Confirmer I'arrivé du brut des gisements par leteapde pression ;

» Faire une demande par le bouton poussoir S5/1 rdénta pompe 1 ;

» Confirmer que toutes les conditions d’alimentatsmmt bon, et en suite en cliquant
sur le bouton poussoir S3 pour exciter le relaggriique KM1 a démarrer le réseau
d’alimentation des pompes ;

* Ne pas étre en train de faire I'expédition avegdmpe 2 ;

* Ne pas étre en train de faire 'une des séparations

* Ne pas étre en train de faire le transfert verbéek de stockage

* Etenfinla pompe 1 est démarrée ;

Et pour illustrer tout ceci prenant 'exemple degmammation :

démarrage MO .4 MO.S 2.3 E2._4 Aa4_.0
i TR R "cp™ "51 ar™ R

I ] | ] | ] | |1 ~1 { % ]
I LI | LI 10 I/l L 1

Figure.lll .6 : Programme donnant l'autorisation de démarrage de la pompe 1

&
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[11.5.2. Autorisations de faire la séparation verticale

programmat et simulation

ceuvre ; alors on va les donner d’'une maniere géneér

E3.0
"INC
débit des

pompes"™

E3.1
R
débit des

pompes"™

2ZE3.2

"SET les

pompes"™

E3.3

"RES les

pompes"™

M2.1
"La
séparation

vertical"”
| |

INC

DEC

SET

ENO

Vertical

Horxrizonta
€ !

nAW22

manifolds d’entrées des centres de séparation 20 bars ;
Aucune autre séparation qui en train de traitement
Pas de présence de brut dans les différents chemins

Ne pas étre entrain de faire I'un des transfents les back de stockage ;

séparation vertical et fermeture de la vanne TORZER4.

bYs

J
!

"La
séparxration

— wvertical"™

J

MDD
"La
séparation

horizonta

Ly~

—aw22

p

Ad4.6
"La wvanne
TOR 1"
PR

[11.6. La régulation

L

Figure .11l.7 : Programme donnant I'autorisation de la séparation vertical

Pour pouvoir faire la séparation vertical on a augselques conditions a mettre en

Le débit de pression transmettre par le capteuprdssion qui est juste apres les

Ouverture de la vanne TOR1 ou la vanne TOR2 popassage du brut au ballon de

La régulationest la I'action de régler automatiquement une geande telle sorte que

celle-ci garde constamment sa valeur ou reste prdehla valeur désirée quelles que soient

les perturbations que subisse le systéme.

[11.6.1. La régulation PID :

fonction de 'erreur entre la consigne et la mesure

La réegulation PID est un algorithme de calcul géiivde un signal de commande en
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PID agit de trois maniéeres :
P : Action proportionnelle ;

| : Action intégrale ;

D : Action dérives ;

. 1
C (P) = G*(1+ Tip +TdP).

[11.6.2. Description du bloc FB41

Le bloc FB41 sert a régler des processus industaigirandeurs d’entrée et de sortie

continues sur les automates programmables SIMATICCRi s’est implanté dans 'OB35

3].

[11.6.3. Paramétrage du bloc FB41

Le paramétrage nous permet d’activer ou de désactles fonctions partielles du

régulateur PID et donc d’adapter ce dernier alegystrégler.

Pour notre cas, les principaux parameétres donticatzesoin sont :
_ COM_RST : Remise a zéro ;

__ MAN_ON : Activation du mode manuel Quand cetteré@mest a 1
_PVPER_ON : Activation de la mesure de périphérie ;

_ P_SEL : Sélection de I'action proportionnelle ;

_ | _SEL : Sélection de I'action intégrale ;

_ D_SEL : Sélection de I'action dérives ;

__ CYCLE : Temps entre 2 appels du bloc ;

__ SP_INT: Valeur souhaitée (consigne);

_ PV_PER : Valeur réelle mesurée, directement rdésoa une entrée analogique ;
__ MAN : Valeur de réglage manuelle ;

_ GAIN : Coefficient d’action proportionnelle ;

__TI: Temps d’intégration ;

__TD : Temps de dérivation ;

_ LMN_PER : Valeur de réglage de périphéFigure.lll.8.
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DBS.DBX0.0
"DBS5 de
FB41™.
CMP_RST —

DBS.DBX0.1
"DBS de
FB41".
MAN_ON —

DBS5.DBX0.2
"DBS de
FB41™.
PVPER_ON —

DBS.DBX0.3
"DBS de
FB41™.
P_SEL —|

DBS.DBX0.4

"DBS de

FB41".
I_SEL —

DBS.DBX0.5
"DBS5 de
FB41".
D_SEL —]

TE#2MS —

DBS . DBD2

"DBS5 de

FB41".
SP_INT —

PEW2E88 —f

DSBS . DBD6
"DBS de
FB41"™ .MAN —]

DBS.DBD10
"DBS de
FB41" .GAIN —

DBS._.DBD14
"DBS de
TR41™ . TX —

DSS.DSD1S8
"DBS de
FB41"™ .TD —

coM_RST

PVPER__ON

P_SEL

I_SEL
INT_HOLD

I_ITL ON

D_SEL

CYCLE

SP_INT
PV_IN

PV_PER

GAIN

TI

TD

TM_ LAG
DEADB_W
LMN_HLM
LMN_LIM
PV_FAC
PV_OFF
LMN_FAC
LMN_OFF
I_ITLVAL

DISWV

Figure.lll.8 : Bloc FB 41 de régulatiord’eau

E
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[11.6.4. Les convertisseurs numérique analogique
Leurs role est de convertir les signaux numériqueension analogiquig].

La configuration du bloc de conversion FC106 :

FC106
Adresse de - "AUANASC}-xL EA"A = Adresse
Ia, vanne EN ENO du mot
(;)ezg(jn d’erreur.de
\ MD60 conversion
"La vanne éventuelle
Etendue de l'eau" —IN RET VAL -MWE
d’échelle
max de la 3.000000e+ OUT [~ PAW304
001 —H
,vann? e Adresse du
d'eau(reel) _
0.000000e+ mot de sortie
0004LO LIM issu du
Etendue - CNA(entier)
déchelle M1.4 4BIPOLAR
min de la

vanne
d’'eau(réel)

Type de sortie
0 : unipolaire

1 : bipolaire

Figure.lll.9 : convertisseur numérique analogique
[11.6.5. Les convertisseurs analogique numérique

Leur role est de transformer les tensions anal@giggn signaux numérique pour étre
traités par le microprocesseur.

La configuration du bloc de conversion FC105 :
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Adresse du
mot d’erreur
de conversion
éventuell

Adresse du
mot FC105
d’entrée

issu du A..ASC'ALE..‘ »
CAN EN ENO
(entier

PEW288 —{IN RET VAL—MW1O0

ft,err‘]dll‘le 3.000000e+ MD50
ec de T > 001—HI_LIM "Niveau

max e_ a QUT—de 1l'eau"

conversion

Adresse du
mot
contenant le
niveau d'eau
encm

yyyyyyy

(reel) 000 —LO_LIM
Etendue M1.1—-BIPOLAR
d’échelle
min de la
conversion
(réel)

Type d’entrée
0 : unipolaire

1: bipolaire

Figure.lll.10 : convertisseur analogiguenumérique

I11.7. Conclusion

Dans ce chapitre nous avons décrit 'automate anograble S7-300 de la firme
SIEMENS ainsi son fonctionnement, et aussi noussdonné quelques techniques utilisées
dans le programme de la station de séparation utuebicela en insistant essentiellement sur
le verrouillage des autorisations, et on a aussindola méthode a suivre pour faire le

paramétrage du régulateur PID.

Les solutions programmeées nous procurent plusievaatages tels que la flexibilité,
la facilité d’extension de ses modules et la pdligitde visualisation du programme établi
avant son implantation sur un automate réel grésenalogiciel de simulation S7-PLCSIM,
qui nous a permis de tester la solution programomée nous avons développée pour la

commande du procédé.
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IV.1. Introduction

Etant en permanente interaction avec les autregptires, I'automatique a bénéficié
du vaste développement de l'informatique pour aonéfiles techniques de contréle surtout
en termes d’interfaces graphiques qui donnent s @é la visualisation de I'évolution des
Process en temps réel.

L’accés a la manipulation de leurs grandeurs danaiasi naissance a fapervision

industrielle.

IV.2. Définition de la supervision industrielle

Dans I'industrie, la supervision est une technidaesuivi et de pilotage informatique
de procédés de fabrication automatisés pour lesn@m& leur point de fonctionnement
optimal.

La supervision d'un systéme inclut des fonctions addlecte et de visualisation
d’'informations.

Le but est de disposer en temps réel d’'une visatalis de I'état d’évolution des
parametres du processus, ce qui permet a I'opérdeeyrendre rapidement des décisions
appropriées a ses objectifs.

Un systéme de supervision donne de l'aide a I'dpéradans la conduite du Process son but
est de présenter a 'opérateur des résultats exgdigt interprétés son avantage principal est :
» La détection des défauts;
» Le diagnostic et le traitement des alarmes;
» La surveillance du Process a distance;

Remarque

Pour ce qui est de la surveillance du process tandies ce dernier point, les logiciels de
supervision ont des options qui permettent méméléa conduite et la télémaintenance via
internet (par exemple : Sm@rtservice et Sm@rtAcdesd/inCC flexible).

En informatique industrielle, la supervision desg@édés est un pupitre de commande évolué.
Elle permet de surveiller et/ou de contrbler I'extéan de taches du procédé.

La figure 1V.1 suivante montre quelques exemples de pupitresmenande.

)
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Figure IV.1 : pupitres de commande

Un logiciel de supervision fonctionne généralemesur un ordinateur en
communication via un réseau local industriel (MPROFIBUS, ETHERNET...etc.) avec un
ou plusieurs équipements électroniques, automatgrgagmmable industriel ou ordinateur de
commande direct (commande numérique).

Parmi les logiciels de supervision les plus w@gislans I'industrie
» Protocol;
» Win CC (Windows Control Center);
» Indu soft web studio;
» Vijeo look;

> In Touch ...etc.

Pour I'élaboration de la plateforme de supervigienla station de séparation du brut,
nous avons utilisé le WinCC flexible 2008. Il estidgiciel IHM (interface homme machine)
pour la réalisation, par des moyens d’ingénierimpses et efficaces, des concepts

d’automatisation évolutifs au niveau machinent.

WinCC flexible réuni les avantages suivants :
» Simplicité;
> Flexibilité;

> Robustesse;

o
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IV.3. Présentation du logiciel WinCC flexible 2008

WinCC Flexible 2008 est I'Interface Homme-MachinElNl) idéale pour toutes les
applications au pied de la machine et du proceslsuns la construction d’installations
automatisées et disposer d'un logiciel d’'ingénigraur tous les terminaux d’exploitation
SIMATIC HMI, du plus petit pupitre Micro jusqu’au Mt Panel ainsi que d’un logiciel de
supervision Runtime pour les solutions monoposg&és sur PC et tournant sous Windows
XP [/ Vista, et aussi apporte une efficacité de igomation maximale: des bibliothéques
contenant des objets préconfigurés, des blocddiiaffe réutilisables et des outils intelligents
allant jusqu'a la traduction automatisée des tedéas le cadre de projets multilingues qui

ouvre les portent a Win CC Flexible pour étre séilpartout dans le mor{de].

IV.4. Logiciel exécutif SIMATIC WInCC Flexible Runtime

La partie exploitation (Runtime) est embarquéetgus les terminaux SIMATIC HMI.
Les fonctionnalités IHM et les capacités fonctielles dépendent de la configuration
matérielle. WinCC Flexible Runtime est disponibtaiples PC en différentes variantes qui se
différencient par le nombre de PowerTags utiliss=ules les variables qui possédent une
liaison Process avec l'automate sont comptabilisées cooveerTags)En plus de ces
PowerTags, le systeme peut gérer des variablanasté¢sans liaison au processus), des seuils
constants ou variables et des messages (jusqu'@) 4@nme options additionnelles du
systeme. Avec le SIMATIC WinCC Flexible Runtime, uso pouvons simuler notre

plateforme d’en moins deux maniéres :

» En utilisant le S7-PLCSIM pour la manipulation desiables (lancer Runtime) ;
» En utilisant la table de simulation qui permetndfer les valeurs des variables
(lancer Win CC flexible avec la simulation).

Compilateur 4 ‘ \/ Générer

Transférer »

Projets récents » Tout regénérer...
!'] Quitter E) Lancer Runtime

@w Lancer WinCC flexible Runtime avec le débogage

» Lancer WinCC flexible Runtime avec la simulation

Figure .IV.2 : Compilation sous Win CC flexible Rurtime.
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Une solution d'automatisation compléte est compos®e seulement d'un systéeme
IHM tel que WinCC flexible, mais également d'auttesnposants, par exemple d'un systeme

d'automatisation, d'un bus systeme et d'une pé&ighé

IV.5. Intégration dans SIMATIC STEP 7

Les variables du processus de séparation du bpsésentent la liaison pour la
communication entre le systeme d’automatisatide systeme IHM. Sans les avantages de la
TIA (Totally Integrated Automation), on devra défichaque variable a deux reprises : une
fois pour le systéme d'automatisation et une foig e systeme IHM.

L'intégration de SIMATIC STEP 7 dans linterface denfiguration permet de
diminuer la fréquence des erreurs et de réduiriitdses de configuration nécessaires. Durant
la configuration, nous accédons directement a e tdes mnémoniques de STEP 7 ainsi
gu'aux parametres de communication :

La table des mnémoniques de STEP 7 contient laitéfi des points de données (p.
ex. adresses ou types de données) qu'on a paraloitrde la création du programme de
commande.

Les parametres de communication contiennent leesads de bus ainsi que les
protocoles de commande. On défini les parametresodemunication avec Net Pro, par
exemple.

La figure suivante montre la liaison entre la stat57-300 et la station de supervision HMI.
%" Réseau Ediion Insertion Systemecible Affichage Outis Fenétre ?

29§ 8B & 8 Bzl K

MPI(1)
VPl
I Y Y
- - A 4 A
ISIMATIC 300(1) __ [Station SIMATIC HMI(1)
‘m CPL.] :Dp WinLC:DP V\:I:ICC
i =
(| ("
2 2 3 4

Figure .IV.3 : Liaisons entre la station S7-300 da station HMI.
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IV.6. Plateforme de supervision de la station de pération du brut
Pour élaborer la plateforme de supervision qui e control commande de notre

station, nous avons créé sept vues données coniime su

La vue de sélection;

La vue des pompes d’expédition;

La vue principale des ballons de séparatioticate et horizontale;
La vue du back de stockage d’'eau,

La vue du back de stockage d’huile;

La vue du back de stockage du gaz;

VvV V.V V V V VY

La vue des alarmes.

IV.6.1. Vue de sélection

La vue de sélection est la vue d’entrée qui saralleotemps visible sur le pupitre qui
sera placé sur notre station. Elle présente es#lentent les cigle de [I'entreprise
(SONATRACH) et le signal d’alarme, Cette vue pergliatteindre n'importe quel vue et cela
par un simple clic sur le bouton qui porte le nagriavue en question.
Ce bouton poussoir peut étre verrouillé par un deopasse interdisant ainsi I'accés a toute
personne étrangere.

SIEMENS

Station principale
Les pompes
expédition

Back de eau
Back de huile

Figure .IV.4 : Vue de sélection

E
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IV.6.2. Vue des pompes d’expédition
A partir de cette vue, en plus de la visualisatienl’état de la station en temps réel,

nous pouvons démarrer I'expédition du brut et &aer n'importe quel instant.

Vues.é Idel Station principale | Back de eau | Back de huile | Back du gaz| Alarme Courbe

Figure .IV.5 : Vue des pompes d’expédition

IV.6.3. Vue principale des ballons de séparation vicale et horizontale
A partir de cette vue, en plus de la visualisatdrde I'évolution de la station de

séparation du brut verticale et horizontale nous/pas :

» Démarrer et arréter n'importe quelle séparation;
» Agir sur les paramétres de régulateur PID et suvdanes régulatrices de sortie ;
> Initialiser I'un des séparateurs préts pour I'expéd de I'eau, huile, gaz ;

» Voir la valeur numérique de niveau d’eau et d’heilelu gaz.

E
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SIEMENS

I 1]

Figure .IV.6 : Vue principale des ballons de sépat&n verticale et horizontale

IV.6.4. Vue du back de stockage d'eau et d’huile
A partir de cette vue, en plus de la visualisatien’évolution du niveau de stockage
d’eau et d’huile nous pouvons :
» Fermer la vanne TOR d'entré d’eau ou d’huile €lilun probléme pendant le
remplissage ;
» Ouvrir la vanne TOR de sortie pour vider le baek, cas d'arriver a la limite

supérieure.

Figure .IV.7 : Vue du back de stockage d’eau ou dihle

E
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IV.6.5. Vue du back de stockage du gaz
A partir de cette vue, en plus de la visualisatien’évolution du niveau de stockage
du gaz nous pouvons :
» Fermer la vanne TOR d’entré du gaz s'il a un protd pendant le remplissage ;
» Ouvrir la vanne TOR de sortie pour vider le baek, cas d’arriver a la limite
supérieure ;
» Fermer la vanne TOR de sortie, s'il a un problenamsdl’'unité RGTE pour la

réinjection du gaz aux gisements une autre fois.

Lsajmgmﬁm“ Back de eau | Back de huile | Alarme | Courbe

Figure .IV.8 : Vue du back de stockage du gaz

IV.6.6. Vue des alarmes

A fin de sécuriser plus notre station, nous avagsp8 alarmes analogique pour les
vannes qui commande la régulation de niveau, etaBnas TOR pour les pompes qui
commande I'expédition et 4 autre alarmes TOR pesivannes qui commande le passage a
les ballon de séparation verticale ou horizontale.

Pour ce qui est des vannes, nous avons un messdgeng si une vanne est ouverte
alors qu’elle devait étre fermée ou bien le corgralest-a-dire, S’elle est fermée alors qu’elle
devait étre ouverte. Le message porte le numérla denne (<<Attention la vanne x est
ouverte>> ou <<Attention la vanne x est fermée3}>3uffit juste d’aller dans une vue pour

repérer facilement cette vanne (le message estdiutlignotement).

E
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Pour ce qui est de l'autre alarme TOR, elle sestgaaler une anomalie lors de la
séparation.
En effet, par exemple pendant la séparation aetisi on perd le débit de brut apres
I'ouverture de la vanne TOR1 pendant plus de cewpsdes un message d'alarme s’affiche
<< Attention y a un probléme dans l'envoi de brut>>

Pour ce qui de la régulation de niveau, nous auonsiessage d’alarme si une limite
supérieure ou inferieure est déplacer. Le message lg numéro, heure et la date.
<< L LEVEL DE L'EAU>>,

SIEMENS

09:15:06 28/06/2017 A L LEVEL DE L_HUILE
09:15:06 28/06/2017 A L LEVEL DU GAZ

Figure .IV.9 : Vue des alarmes

IV.7. Conclusion

Dans ce dernier chapitre, nous avons donné unwaparda plateforme de supervision
élaborée sous WinCC flexible laquelle permettrayéiesr toutes les opérations assignées a la
station. Cette plateforme permettra aussi de feciles taches de maintenance et diagnostics
pour les opérateurs.

E
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Conclusion générale

Notre projet de fin d’études effectué au sein delilasion de production faisant
partie du groupe industriel SONATRACH a été dansbilg de contribuer a la

conception d’'une station de séparation du brut

Grace aux informations fournies par le personnell’eletreprise, nous avons pu
concevoir une station de séparation du brut. Ersgrdaspar plusieurs étapes, nous

sommes arrivés a une solution complétement auteésatit sécurisée.

Ce stage nous a été bénéfique a plus d’un titreaus a permit entre autre de :

- Mettre en pratique les notions théoriques acquiseant notre cursus;

- Découvrir la réalité du monde industriel;

- Se familiariser avec le milieu du travalil;

- Acquérir une certaine expérience pour pouvormoater le monde professionnel;

- Maitriser certains instruments et outils indisgssies pour un automaticien tels que
I'organigramme et la programmation par le langag®DER;

- Découvre les techniques de supervision.

Enfin, on espére que la solution que nous avonggs&e se concrétisera en pratique,
gue nos efforts puissent servir a quelque chosgietce mémoire soit un bon guide

pour les promotions avenirs.

&
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|. Lexique des mots

RGTE : Récupération des Gaz Torchés d’EDJELEH
DESHYDRATATION : la diminution ouélimination de I'eau

PUITS DEGAUL : premier puits producteur de pétrole en Algérie6L95
Manifold : Ensemble de conduits et de vannes servant a dadegefluides

Les équipements intérieurs d’'un séparateur de brut

Chicanes / Cloisons

Ensemble coalesceur

SORTE
Déflecteur GAZ
\ | || | Plaque perforée
L 2
|

Déversoir
ajustable

Stabilis ateur
de liquide

Diffuseur/ Sand Jet A nti Vortex

gbre 1 : séparateur de brut

1. Casseur de vortex c’est un casseur de tourbillon obtenu lors dcoulement

turbulent au voisinage d'un obstacle, pour édtitmation des bulles d’air dans le

fluide

2. Déflecteur: il est d’'un métal ininflammable, et il est poaduire | érosion et de
dévier rapidement la trajectoire de brut et de démsa pression.

3. Déversoir_ est une structure construite pour séparer I'eaa Bhuile. Et par
I'évacuation de 'huile retenue dans | autre cdtint la hauteur excederait une

certaine limite

4. Coalesceur : c’est un bloc de treillis métallique entreméléseiileve les trés petites

gouttelettes de liquide du gaz par la collisioncas@ surface
5. Les chicanes pour stabiliser le fluide et le rendre moins agité

6. Les plaques perforées pour éliminé la mousse du liquide et le stahilise
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[I.Définition des parametres utilisés dans notre pojet

mnémonique adressage Définition
KM2 A 41 Démarrage de la pompe 2
Séparation H M 2.2 La séparation horizontale
Séparation V M 2.1 | La séparation verticale.
Vanne de I'eau MD 60| La vanne régulatrice d'eau
Vanne d’huile MD 61 | La vanne régulatrice d’huile
Vanne du Gaz MD 62| La vanne régulatrice du gaz
Vanne TOR1 A 4.6| Lavanne d’entrée de la séjparaerticale
Vanne TOR2 A 4.7 | Lavanne dentée du systemepbayg de la séparation verticale
Vanne TORS3 A 5.0 | Lavanne d’entée de la sépardtawizontale
Vanne TOR4 A 5.1 | Lavanne d’entrée du systemeplayg de la séparation horizonta
Ne MD 50 | Niveau de I'eau
Nh MD 51 | Niveau d’huile
Ng MD 52 | Niveau du gaz
P1 A 4.5 | Compteur de durée de vie de la pompe 1
P2 A 4.4 | Compteur de durée de vie de la pompe 2
Pompel M 1.7| Compteur de la pompe 1
Pompe?2 M 2.0/ Compteur de la pompe 2
R1 M 0.4 | Le premier sous réseau de la pompe 1
R2 M 0.5 | Le deuxieme sous réseau de la pompe 1
R3 M 0.7 | Le premier sous réseau de la pompe 2
R4 M 1.0 | Le deuxieme sous réseau de la pompe 2
RES les pompes E 3.3 Arrestation de compmtesmpompes
Réseau de démal M 0.0 Réseaude démarragalgenér
Réseau de dém?2 M 0.6 Réseau de démarrage lggnéra
RM600-S8 E 2.2| Contacteur de sécurité
S1 E 0.2 | Bouton poussoir de démarrage général
S2 E 2.1 | Contact du réseau de démarrage général
S3 E 21
S4 E 0.3
S5/1 E 0.0 | Bouton poussoir de sélection demargaggéral 1
S5/2 E 0.1 | Bouton poussoir de sélection démargggéral 2
S6 E 1.0
S7 E 1.7
SCALE FC 105 | Le Bloc de conversion analogique miopmé FC 105
Séparateur hor A 53
Séparateur ver A 52
SET les pompes E 3.20 Démarrage de compteuraiepgs
TIME_TCK SFC 64
UNSCAL FC 106 | Le Bloc de conversion numérique agigioe FC 106
Alarme MW(rée)
25
Alarme de dém M 2.3| Alarme de démarrage
Alarme pompel M 2.4 | Alarme de défaillance danap®e 1
Alarme pompe?2 M 25| Alarme de défaillance dansoliape 2
Bl E 04

e
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Bl ar E 2.4 | Arrestation de la pompe 1 du pugle€ommande
B1 mar E 25 Démarrage de la pompe 1 du pupéreothmande
B2 E 05
B2 ar E 26 Arrestation de la pompe 2 du pugle€ommande
B2 mar E 2.7 Démarrage de la pompe 2 du pupitedenande
B3 E 0.6
B4 E 1.2
B5 E 1.3
B6 E 14
B7 E 1.1
B8 E 1.5
CONT_C FB41 Le bloc de régulation PID FB 41
Cp E 23 Capteur de pression de débit
CTU SFBO
DB1 de FB41 OB 35
DB2 de FB41 DB 6 Le bloc de donnée de régulatédrdhuile
DB3 de FB41 DB 7 Le bloc de donnée de régulatéDrda gaz
DB5 de FB41 DB 5 Le bloc de donnée de régulatéDrdRau
Debit de pression AD 2.0
Dec de pompe E 3.1| Augmentation de la vitessemampes
Dg M 0.1 | Démarrage
F1 E 0.7 | Fusible de sécurité pour la pompe 1
F2 E 1.6 | Fusible de sécurité pour la pompe 2
G7_STD_ 3 FC 72
H1 A 4.3 | Lampe d’indication de la mise en mardas pompes
H2 A 4.2 Lampe d’indication de démarrage général
INC debit des pon] E 3.0/ Démunissions de la sdekes pompes
KA1l M 0.2 | Réseau indiguant I'alimentation des pa®
KA2 M 0.3 | La sécurité des pompes
KM1 A 4.0 | Démarrage de la pompe 1
lll. La densité

La densité des solides est :
d:p substance
p eau
Pour les liquides et les solides le corps de laredice est I'eau a 4 °C
La densité des gaz

az
d:pg :
pair

Pour le gaz la valeur de référence prise est |aend'sin litre d’air a 0°C sous une pression de

1.29349 g.
p est la masse volumique du corps est :




m

=0

m : masse du corps

g : La pesanteur (g=9.81 N/kg)

h : La hauteur
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IV. Le bloc de régulation FB41
Concigne ¥
MDREAL %W Gaind :
MDREAL
PR ON
Meswe M: m&: A
MDREL PN — | gl |
- i |/ {x}
RN ] - /1
P PER %1 KJ LEA0B_W .
. ER
PYIAC, W
VO
i P
S 00— \_I:
To1sE DIV
— B
on — / \ /{ \
Ti: — LIMAL » LI
MDTIME
o
1
S—
Td: & 00—
WWIE > ek ™ C— s
QLM HLM Cnria
Frmanu : OLMN_LIM Sortie Ir :
o MAN_ON MD REAL
MD REAL ey —L\L_ T _I‘ e — {D RE.
Cae ; LV HAL INNFAC,
AUTOMANU LM LM LM OFF

Figure 2 : Sahé de principe du bloc FB41
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IV.1. Parameétre du bloc FB41

IV.1.1. Les parametres d’entrée du bloc FB41 « CONT_C »

Parametre

Typede
données

Valeurs
admises

Par défaut

Description

COM_RST

BOOL

FALSE

COMPLETE RESTART / Démarrage
Le bloc renferme un sous-programme de démarrage qui est exécuté
quand cette entrée esta 1.

MAN_ON

BOOL

TRUE

MANUAL VALUE ON / Activation du mode mamuel
Quand cette entrée esta 1, 1a boucle de régulation est interrompue.
La valeur deréglage manuelle est sortie comme grandeur de réglage.

PVPER_ON

BOOL

FALSE

PROCESS VARIABLE PERIPHERY ON / Activation de la mesure
de péniphérie

Pour que 1a mesure soit lue en périphérie, il faut relier I entrée

PV _PER a la périphérie et mettre a 1 'entrée PVPER_ON.

P_SEL

BOOL

TRUE

PROPORTIONAL ACTION ON / Activation de I'action
proportionnelle

Dans I'algorithme PID, il est possible d’activer et de désactiver
séparément chacune des actions. L’action P est active quand cette
entrée estal.

I_SEL

BOOL

TRUE

INTEGRAL ACTION ON / Activation de 1" action par intégration
Dans I'algorithme PID, il est possible d’activer et de désactiver
séparément chacune des actions. L’action I est active quand cette
entrée estal.

INT_HOLD

BOOL

FALSE

INTEGRAL ACTION HOLD / Gel de I'action par inté gration
La sortie de I'intégrateur peut étre gelée. Pour cela, il faut mettre a
1 cette entrée.

LITL_ON

BOOL

FALSE

INITIALIZATION OF THE INTEGRAL ACTION / Initialisation
de I’action par intégration

La sortie de I'intégrateur peut étre positionnée sur la valeur initiale
I_ITL_VAL.Pour cela, il faut mettre a 1 cette entrée.

D_SEL

BOOL

FALSE

DERIVATIVE ACTION ON / Activation de I'action par dérivation
Dans I'algorithme PID, il est possible d’activer et de désactiver
séparément chacune des actions. L’action D est active quand cette
entrée esta 1.

CYCLE

>=1ms

T=1s

SAMPLE TIME / Période d’échantillonnage
Le temps s’écoulant entre les appels de bloc doit étre constant. I1
est indiqué au niveau de cette entrée.

SP_INT

REAL

-100,0 2
100,0 (%)
ou grandeur

physique !

0.0

INTERNAL SETPOINT / Consigne inteme
Cette entrée sert a introduire une valeur de consigne.

PV_IN

REAL

-100,0a
100,0 (%)
ou grandeur
physique !

0.0

PROCESS VARIABLE IN / Mesure d'entrée
Cette entrée permet de paramétrer une valeur de mise en service ou
d’appliquer une mesure extemne en virgule flottante.
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PROCESS VARIABLE PERIPHERIE / Mesure de périphérie

PV_PER WORD W=16=0000 | La mesure en format de périphérie est appliquée aurégulateur par cette
entrée.
-100,02 . . .
100,0 (%) MANUAL VALUE / Valeur de réglage manuelle
MAN REAL i 0.0 Cette entrée sert a introduire une valeur de réglage manuelle moyennant
ou grandeur : P
sl des fonctions de controle-commande.
physique <
GAIN REAL 2.0 PROPOR'FIQ.\.T\I. G.-\.I.\. C oeﬁ‘ic:ent d’action proportionnelle
Cette entrée indique le gain du régulateur.
o VE >=CYCLE T30 s RESET '1"1.\11’j Tefnps d frté gration o
Cette entrée détermine la réponse temporelle de I'inté grateur.
DERIVATIVE TIME / Temps de dérivation
D TIME >=CYCLE T=10s Cette entrée détermine la réponse temporelle de 1'unité de dériva-
tion.
TIME LAG OF THE DERIVATE ACTION / Retard de I'action par
) dérivation
TM_LAG TIME |>=CYCLE2 T=2s . . L. . . . i
- L'algonithme de I'action D contient un retard qui peut étre paramétré
a cette entrée.
>=0,0 (%) DEAD BAND WIDTH / Largeur de zone morte
DEADB_W | REAL | ougrandeur 0.0 Le signal d’erreur traverse une zone morte. Cette entrée détermine la
physique ! taille de la zone morte.
LMN LLM MANIPULATED VALUE HIGH LIMIT /Limite supérieure de la
LMN HLM | REar | 2100008 500 | valew dereglage . N
- ou grandeur Lavaleur de réglage est toujours bomée a une limite supérieure et
physique 2 une limite inférieure. Cette entrée indique la limite supérieure.
Parametre Trpe ‘de ‘akf‘“ Par défaut Description
données | admises
MANIPULATED VALUE OFFSET / Décalage de valeur de réglage
LMN_OFF REAL 0,0 Cette entrée est ajoutée a la valeur de réglage. Elle sert a adapter Iéten-
due de réglage.
-100,04 INITIALIZATION VALUE OF THE INTEGRAL ACTION
- 100,0 (%) Valeur d'initialisation pour 1'action par inté gration
LITLVAL REAL ou grandeur 0.0 La sortie de I'intégrateur peut étre forcée par I'entrée [_ITL_ON.
physique 2 La valeur d'initialisation est appliquée a I'entrée I ITLVAL.
-100,0a . - . .
100.0 (%) DISTURBANCE VARIABLE / Grandeur perturbatrice
DISV REAL ou m deur 0.0 La grandeur perturbatrice est appliquée 2 cette entrée pour l'action
S . A anticipatrice.
physique =
-10002a . Py - S s ooss
o MANIPULATED VALUE LOW LIMIT / Limite inférieure de la
s o valeur de réglage
LMN LLM | REAL D) 0.0 glag . L
5 La valeur de réglage est toujours bomée a une limite supérieure et
PORE—— une limite inférieure. Cette entrée indique la limite inféneure.
physique =
PROCESS VARIABLE FACTOR /Facteur de mesure
PV_FAC REAL 1,0 Cette entrée estmultipliée par lamesure. Elle sert aadapter 1'étendue
de valeur de mesure.
PROCESS VARIABLE OFFSET /Décalage de mesure
PV_OFF REAL 0.0 Cette entrée est ajoutée a la mesure. Elle sert a adapter 'étendue de
valeur de mesure.
MANIPULATED VALUE FACTOR / Facteur de valeur de réglage
LMN_FAC REAL 1,0 Cette entrée estmultipliée par 1a valeur deréglage. Elle sert a adapter

I"étendue de réglage.




Annexes

IV.1.2. Les parametres de sorties du bloc FB41 « CONT_C »

Type de

Valeurs

Parametre : . Par défaut Description
données | admises
LMN REAL 0,0 MANIPULATED VALUE / Valeur de réglage
Cette sortie donne en virgule flottante 1a valeur de réglage agissant
réellement.
LMN_PER | WORD W=1620000 | MANIPULATED VALUE PERIPHERY / Valeur de réglage de
périphéne
Cette sortie foumit la valeur de réglage en format de périphérie.
QLMN_HLM | BOOL FALSE HIGH LIMIT OF MANIPULATED VALUE REACHED
Grandeur de réglage alalimite supérieure
La valeur de réglage est toyours bornée a une limite supérieure et a
une limite inférieure. Cette sortie signale le dépassement de la
limite supérieure.
QLMN_LLM | BOOL FALSE LOWLIMIT OF MANIPULATED VALUE REACHED / Grandeur
de réglage a la limite inférieure
La valeur de réglage est toyours bornée a une limite supérieure et a
une limite inférieure. Cette sortie signale le dépassement de la
limite inférieure.
LMN_P REAL 0.0 PROPORTIONALITY COMPONENT / Composante P
Cette sortie contient la composante proportionnelle de la grandeur
de réglage.
- "
Parameétre Type ’de alefn‘s Par défaut Descrip tion
données | admises
LMN I REAL 0.0 INTEGRAL COMPONENT / Composante I
Cette sortie contient la composante intégrale de 1a grandeur de
réglage.
LMN D REAL 0.0 DERIVATIVE COMPONENT / Composante D
Cette sortie contient la composante différentielle de la grandeur de
réglage.
PV REAL 0.0 PROCESS VARIABLE / Mesure
Cette sortie donne la mesure effective.
ER REAL 0.0 ERROR SIGNAL / Signal d’erreur

Cette sortie donne le signal d’erreur effectif.




