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Introduction générale

De nos jours l'automatisme, est présent dans lemisecteurs industriels, militaire, médical,
hydrocarbure, hydraulique, agriculture ...et s'étend tous les domaines de la vie moderne, pour

apaiser I'hnomme d’'innombrables taches fastidieesésurdes, et ¢ca avec précision et rigueur.

Ces dernieres années I'Algérie a beaucoup inwkmts le traitement des eaux usées en
installons de multiples stations automatiséesraieetment et d’épuration des eaux usées sur tout le
territoire national, parmi ces stations la statigntraitement des eaux usées de la ville de Méosgia d
la partie électrique et automatique sera réalis€gatreprise L&M Technique Sécurité.

Notre travail consiste en la conception d’'une s$oftuprogrammable moderne de conduite
sécurisée de la station de prétraitement de la dél Ménéa, pour se faire nous allons d’abord étudi
toutes ses structures, et toutes les exigencesaudonctionnement présente, ensuite nous allons
entamer une suite de procédure, d’analyse et aétafin d’arriver a la conception d’'une solution de
conduite a cette station.

Dans le premier chapitre de ce mémoire nous alllemner une présentation générale de la
station de prétraitement des eaux usées de ladeilMénéa.

Le deuxieme chapitre, est consacré a la présemt@itinique et I'identification des ouvrages
et instrumentations de la station de prétraiterdena ville de Ménéa,

Au troisieme chapitre nous I'avons consacré a ldéfisation de la station de prétraitement de
la ville de Ménéa, ainsi qu'a la conception deségtds électriques de ses different équipements
électriques.

Dans le quatriéme chapitre nous allons présensedéenarches a suivre, pour le choix et la
configuration de la plate-forme d’automatisme SaikereModicon M340, ainsi qu’'au développement
du programme de cette derniere afin d’assurer teftmactionnement de la station de prétraitement de
la ville de Ménéa en respectant toutes les cotégimposées au départ.

Le cinquieme chapitre est consacré au développeteciat solution de supervision de toute la
station, ou nous allons configurer l'interface hoenmachine Schneider Magelis XBTGT7340, ainsi
gue la conception des vues correspondantes ausralits ouvrages de la station, et du systeme
d’alarme qui permet I'affichage des messages diesren temps réels qui sera un support d’'aide a la
décision a l'usage des opérateurs d’exploitation.
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Chapitre 1) Peégation générale de la station

I) Introduction :

Les eaux usées sont toutes les eaux chargéeffaemts éléments provenant de la population
mais aussi des activités commerciales et indussietiui sont de nature a polluer les milieux dans
lesquelles elles seront déversées. C’est pouruquiyaitement approprié de ses eaux est nécessaire.

II) Généralités sur le traitement des eaux usées

Le traitement des eaux usées se fait @maent par les étapes suivantes :
-Le Prétraitement

-Traitement primaire

-Traitement secondaire

-Traitement tertiaire

II.1) Le prétraitement

Le prétraitement consiste en trois étapes pritespgui permettent de supprimer de I'eau les
éléments qui géneraient les phases suivantesitisrteat. Toutes les stations d'épurations ne sasit p
forcément équipées des trois, seul le dégrillagegénéralisé, les autres sont le dessablage et le
déshuilagei),[2].

[1.2) Traitement primaire

En épuration des eaux usées, le traitement prineairene simple décantation qui permet de
supprimer la majeure partie des matiéres en sugperSe sont ces matieres qui sont a l'origine du
trouble des eaux uségp

11.3) Traitement secondaire

Le traitement secondaire se fait le plus courantrpan voie biologique. Une voie physico-
chimique peut la remplacer ou plus souvent s'ytajguour favoriser la floculation et coagulatiorsde
boues ou permettre, par exemple, la fixation despimates),[2].

I1.4) Traitement tertiaire

Le traitement tertiaire n'est pas toujours réal@étte étape permet de réduire le nombre de
bactéries, donc de germes pathogenes présentsl'danstraitée. Elle peut étre demandée pour
protéger une zone de baignade, un captage d'eabl@ou une zone conchylicalgf2).

Il .5) Généralités sur les stations de traitement

La plupart des stations d'épuration fonctionneftrsles mémes processus de base, mais des
différences plus ou moins importantes peuvent exigians la maniére de mettre en place ces
processus. Les stations d'épuration se composegtgément des unités suivanteg :
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Chapitre 1) Peégation générale de la station

[1.5.1) L'unité de prétraitement

L'unité de prétraitement réalise la premiere éwhpéraitement des eaux usées, l'unité
de prétraitement comporte des dégrilleurs, desabémg's et des déshuileurs.

[1.5.1.1) Le dégrilleur

Les dégrilleurs permettent de retirer de I'eaudi@éshets insolubles tels que les
branches, les plastiques, serviettes hygiéniqtes, e

[1.5.1.2) Le déssableur

Les déssableurs permettent, par décantation, derrkts sables mélangés
dans les eaux par ruissellement ou amenés pasidérdes canalisations.

11.5.1.3) Le déshuileur

Les déshuileurs permettent I'élimination des huitpg se fait généralement
par le principe de la flottation par l'injection di@mes bulles d'air dans le bassin de
déshuilage, permettant de faire remonter rapidenesntgraisses en surface (les
graisses sont hydrophobes). Leur élimination seefauite par raclage de la surface.

[1.5.2) L'unité traitement primaire
L'unité de traitement primaire réalise la deux@étape du traitement des eaux usées.

L'opération est réalisée dans des bassins de tdéoandont la taille dépend du type
d'installation et du volume d'eau a traiter. Demi@éme maniére, le temps de séjour des
effluents dans ce bassin dépend de la quantité at@nm a éliminer et de la capacité de
l'installation a les éliminer.

[1.5.3) L'unité de traitement secondaire

L'unité de traitement secondaire réalise la deugiétape du traitement des eaux usées. Sur
cette unité les eaux usées subissent plusieurs tgtaitements; :

11.5.3.1) Traitement par voie biologique/physico-cimique

- L’élimination des composés organiques tels quesleses, graisses et protéines.
La charge en polluants organiques est mesurée coémant par la DBO5
(demande biologique (ou biochimique) en Oxygéne Syours) ou la DCO
(Demande Chimique en Oxygene). Les bactéries reghtes de la dégradation
des composés organiques sont hétérotrophes. Poélésr la dégradation des
composés organiques, il faut apporter artificiedetnde I'oxygéne dans les eaux
useées.

- la nitrification. Il s’agit de I'oxydation de 'amaniaque en nitrite, puis en nitrate
par des bactéries nitrifiantes.

- Une troisieme étape facultative consiste a déieitrifou dénitrater) les nitrates
résultants de la nitrification. Cette transformatipeut se faire en pompant une
partie de I'eau chargée de nitrates de la fin @iéetment biologique et la mélanger

Page 4



Chapitre 1) Peégation générale de la station

a I'eau d’entrée, en téte de traitement. La déicitition se passe dans un réacteur
anoxique, en présence de composés organiquesitates.

- Le traitement par voie physico-chimique : il regueu‘aération et le brassage de
I'eau mais aussi une décantation secondaire (gii® alarification).

- La déphosphoration : Le traitement du phosphorgy@séralement demandé sur
les stations supérieures a 10 000 équivalentsamdbili peut étre demander sur
des plus petites stations d'épuration suivantiaib#ité du milieu récepteur.

Cing types de traitement sont possibles :

- le traitement physique : utilise des filtres ou demmbranes afin d'enlever le
phosphore.

« le traitement chimique : il s'agit de réaction dets formant des précipités
insolubles au fond du bassin. D'autres composésighés tels que le calcium
ou le fer peuvent étre utilisés. Cette méthodeerassez colteuse et augmente
le volume a traiter.

« un traitement combinant les méthodes chimiquesygiques.

« I'EBPR (enhanced biologial phosphorous removal) qui consiste a
'accumulation de phosphore par des micro-orgarssns®us forme de
polyphosphate par exemple.

[1.5. 4) L'unité de traitement tertiaire
L'unité de traitement tertiaire réalladroisieme étape du traitement des eaux ysges
Sur cette unité les usées subissent déférentsnreaitt tel-que :

-Un traitement par rayonnement UV : Le principaditionnel de désinfection par
rayonnement UV consiste & soumettre I'eau a traiteme source de rayonnements UV en la
faisant transiter a travers un canal contenansarie de lampes submergées.

-Traitement par voie physico-chimique : Le traiteinéartiaire inclut un ou plusieurs des
processus suivants:

« désinfection par le chlore ou I'ozone (pour élimiles germes pathogénes).

« neutralisation des métaux en solution dans l'eaufaisant varier le PH de I'eau dans
certaines plages, on obtient une décantation dpatkmnts.

I1l) Généralités sur la station d’épuration de la\ille d'El Ménéa

El Menia ou El Ménéa (anciennemeriEl Golea) (en arabé—=xll) est une commune de la wilaya
de Ghardaia en Algérie située a 267 km au sud-o@eShardaia sur la route nationale pN°1
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Chapitre 1) Peégation générale de la station

St

g El Mena

%
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Figure (1.1) : localisation géographique de laeville Ménéa

Au début de I'année 2012 des travaux de réalisatota nouvelle ville d’El Ménéa on été
lancer et parmi les projets qui sont en cour désaison, la station de traitement des eaux uséda d
ville.

Ce projet est lancé au début de I'année 2015 réprise L&M Technique sécurité est charger
de la réalisation de 'unité de prétraitement dstédion.

[11.1) Présentation de I'entreprise

L&M Technique Sécuritéest une entreprise qui se spécialise dans le denue
I'électricité et de 'automatisme.

Crée en 2008 par Mraihem Mourad, L&M technique sécurité et en évolution dans son
domaine d’activité et a fais ses preuves de sérigampétence, qualité et sécurité.

En 2014 L&M a décroché un contrat de partenasatSchneider Electrique Algérie.
[11.1.1) Activités de I'entreprise

L&M Technique Sécurité fait :

- L’étude, conception, et réalisation des armo#gkstriques (CLPG, TGBT, CCM,
Pupitre, Tableau synoptique, Coffret).

- L’étude, conception, et réalisation de processdustrielles (Programmation,
Supervision).

- L’étude, conception, et réalisation de solutdmtélégestion et de la télé contrble
d’installations techniques.

- L’étude et réalisation des installations électeisf MT/BT.

- L’assistance et le dépannage.

- Maintenance et rénovation.
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Chapitre 1) Peégation générale de la station

[11.1.2) Projets et réalisations

Parmi les projets et les réalisations de L&M dandomaine hydraulique :

REF T/ltre du projet Description détaillée des travaux Client , Ar,meg
emplacement d’exécution
Fourniture, installation et mise en
service :
Station d’épuration des eau - Armoire général Basse
usées de la ville de Staouali W tension. Hydro 2010
Alger - CCM départs Moteur. traitement
1 (Station Ecole) - Automatisation de la station.
Coffret de commande Local
Poste de supervision SCADA
Fourniture, installation et mise en
service :
Station d’épuration des eau ) Armplre général Basse
usées de la ville d’Azeffoune ten5|on., I—_|ydro 2011
W. Tizi Ouzou - CCM depart.s Moteur. _ traitement
- Automatisation de la station.
2 Coffret de commande Local.
Poste de supervision SCADA
Fourniture, installation et mise en
service :
- Armoire général Basse
Station d’épuration des eau tension.
usées de la ville de Sidi Ali| - CCM départs Moteur. ydro | 2012
Labhar W. Béjaia - Automatisation de la station.
- Tableau Synoptique.
3 - Poste de supervision SCADA
Fourniture, installation et mise en
service :
- Armoire général Basse
Station d’épuration des eau tension.
industrielles de l'usine de - Trois CCM départs Moteur. Hydro En coure de
Tonic W. Tipaza - Automatisation de la station. | traitement | réalisation
- Poste de supervision SCADA.
4 - Armoire de Compensation.

Tableau (1.1) : quelques projets réalisés pariggrtse L&M Technique Sécurité

[11.2) Présentation de la station de prétraitementde la ville de Ménéa

Les eaux useées arrivent depuis la ville d’El Méagantrent dans la station de prétraitement
avec un deébit de 605 I/s.

Le choix des ouvrages qui seront installé darstdtion de prétraitement des eaux usées de la
ville de Ménéa est basé sur les résultats d’'undeétaite sur les caractéristiques des eaux usées a
traite.
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Chapitre 1) Peégation générale de la station

La station de prétraitement de la ville de Méséa equipée de :

- Deux (02) Dégrilleurs GVC

- Un (1) Convoyeur a bande NT2R

- Deux (2) Déssableurs Déshuileurs PDRA
- Un (1) Classificateur a Sable ES

Les caractéristiques de ces ouvrages sont ilkesuténs le tableau (1.2).

Débit max entré d’un dégrilleur GVC 2138/
Evacuation des sables par la pompe
d’extraction des sables d’un déssableur- 35 nt/h

déshuileur PDRA
Débit d’air fourni par la soufflante d’aire d’un
déssableur-déshuileur PDRA

Débit de sable max du classificateur a sable ES M40
Tableau (1.2) : Caractériséguechnique des ouvrages de la station

134 m/h

[11.2.1) Description des ouvrages de la station
[11.2.1.1) Le dégrilleur

La station sera équipée d’'un dégrilleur verticalehaine du type « GVC », il est constitué
d’'un chéssis(1) sur le quel se trouve les coulisses pour lefnes, desoues dentéeq10) et des
renvois statiques(13) pour le mouvement de chaine (11), des peigneq3) pour le nettoyage de
I'écran,des barres(2) pour la récupération des matériaux retenugispositif nettoie-peigne(4) qui
assure le nettoyage du rateaumuotoréducteur (5) contrdle le mouvement de I'équipemgnt
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Figure (1.2) : Dégrilleur verticale a chaine
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Chapitre 1) Peégation générale de la station

[11.2.1.2) Convoyeur a bande

La station sera équipée d’'un convoyeur a bande &NT» voir figure(3), Il est constitué
essentiellement d'une bande sans fin en matériaupleso entrainée et supportée par
des poulies motorisées. La bande, plus ou moige,l@omporte un brin inférieur et un brin supérieur
lequel supporte et entraine la marchandise possisleElle peut étre munie de nervures en chevrons
permettant un meilleur entrainement de la marcisepgi

BANDE

ROULEAU DE TRANSPORT
GUIDES DE RENFERMEMENT
ROULEAU DE RETOUR

PIED DE SUPPORT
MOTO-REDUCTEUR
ROULEAU MOTEUR

~ O% N dm LD R =

Figure (1.3) : Convoyeur a bande type « NT»

[11.2.1.3) Pont déssableur déshuileur

La station sera équipée d'un pont déssableur déshumodéle « PDRA » présenté en
figure(4), qui aspire directement le sable de hecpar des pompes a sable, et fait flotter lesgeai
par I'injection de fines bulles grasse a des santéls d’air, les graisse flottantes seront extpaitsdes
racleurgs.

BASSIN

CHARIOT

PONT MOBILE

ENTREE EAU

PANNEAU ELECTRIQUE

DECHARGE DES SABLES

AIR-LIFT OU ELECTRO-POMPE
MOTO-REDUCTEUR PONT MOBILE
MOTO-REDUCTEUR RACLE DES HUILES ET GRAISSES
10 RACLE DES HUILES ET GRAISSES

w o N m ot b N

Figure (1.4) : Pont déssableur déshuileur modeDRR »

[11.2.1.4) Classificateur a sable

La station sera équipée d'un classificateur aesablvis modéle « ES » de la figure(5),
constitué d’'une cuve (2), un transporteur a vissare, un groupe de commande (5), entré sable
humide (1), entrée eau de lavage (3), décharges 48] décharge de fond (7), une sortie eaux
dessablés (8), supports (4) et une couverturg](9)
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Chapitre 1) Peégation générale de la station
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Figure (1.5) : Classificateur a sable a vis modekesS »

IV) Conclusion

Dans ce chapitre nous avons commencé par unenpaésn des généralités sur le

traitement des eaux usées ainsi que les procédtitsgr dans la station de prétraitement de ses
dernier, par la suite nous avons donné une deistriges différents ouvrages constituent I'unité de

prétraitement des eaux usées de la ville de Méarjéade notre projet de fin d’étude et de stage.

Ce chapitre nous a permis de comprendre la progé&tlutraitement des eaux usées qui nous
servira comme base de développement de la solptimgrammable envisage dans les chapitres qui

suivent.
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Chapitre 11) Présentation technigue et cahier des chargds la station

I) Introduction

La station de prétraitement des eaux usées ddldaMénéa comprend plusieurs ouvrages
nécessaires au bon déroulement du processus deaitpréent des eaux usées qu’'on a vu dans le
premier chapitre, ces ouvrages comprennent des asants électriques permettant leurs
fonctionnements et leurs commandes.

La commande des ouvrages de la station se felag&ue cablé pour le fonctionnement en
mode manuel et en logique programmeé, a l'aide diaate programmable et de capteurs pour le
fonctionnement en mode automatique.

II) Description technigue des composants électriqueeet instrumentations de la station
Il .1) Dégrilleur GVC

Les deux dégrilleurs que comportera la statiopré¢raitement des eaux usées de la ville de
Ménéa comprennent chacun :

- Un moteur électrique triphasé de puissah8& KW

- Un fin de course de surcharge

- Un fin de course position supérieur des peignes

- Deux sondes de niveau a ultrasBi$J56

- Unité de contréle multifonctiodLW90M pour le contrdle de niveau différentiel

Les figures suivantes présentent le moteur etaegtéristiqgues techniques ainsi que les fins
de course et les sondes de niveau a ultrasonsegoitsinstallé. (Les deux fins de course sont
identiques)s].

Puissance Installer 0,37 KW
Tension 400 5% V
Fréquence 50 Hz

Pole moteur 4P/3PH
Vitesse du Motoréducteur 4.9 tr/min

Tableau (Il.1) : Caractéristiques
technique du dégrilleur GVC

Figure (11.1 : Moteur du dégrilleur GV
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Chapitre 11) Présentation technique et cahier des chargds la station

Figure (11.2) : Fin de course Figure (11.3) : Sonde niveaul@asons

Ecran 320*240 LCD couleur

Puissance 10 W

Alimentation 230 Vac/24Vdc

Entrée analogique 4-20 mA

Sortie analogique 4-20 mA |

Sortie Logique 5 relais (max 5A 250Vag) =~
Mode de communication MODBUS RTU

Tableau (Il.2) : Caractéristiques
technique de I'unité VLW90M

Figure (11.4) : Unité de contréle multifonction
VLWO0M et ses caractéristiques techniques
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Chapitre 11) Présentation technigue et cahier des chargds la station

Il .2) Le convoyeur a bonde NT2R

Le convoyeur a bonde comporte un moteur électtigplase de puissance tid KW [4].

Puissance Installer 2,2 KW
Tension 400 + 5% V
Fréquence 50 Hz

Pole moteur 4P/3PH
Vitesse du Transport 0,3 m/s

Tableau (11.3) : Caractéristiques
technique du convoyeur NTZ

Figure (11.5) : convoyeur a bonde NT2R

11.3) Le pont déssableur déshuileur PDRA
Les deux ponts déssableur déshuileur installéasstation comportent chacun :

- Un dispositif de position pour le soulevementrdaleur, constitué de deux fins de
course.

- Un dispositif de position pour le mouvement dmtpeonstitué aussi de deux fins de
course.

- Un capteur de densité pour I'activation de la perd’extraction des sables.

- Un moteur électrique triphasé de puissanc®,@8 KW, pour les mouvements du
racleur.

- Un moteur électrique triphasé de puissancé®,d8 KW, pour le mouvement du
pont.

- Un moteur électrique triphasé de puissance @KW, de la pompe des sables
chargé de I'extraction des sables.

- Un moteur électrique triphasé de puissanc®,8eKW, de la soufflante d’aire qui
constitue le systéme de flottation des graisses.

- Un moteur électrique triphasé de puissance,dé¢ KW, de I'enrouleur de cables.
-Un moteur électrique triphasé de puissanc,@eKW, de la pompe installé pour
I'extraction des huiles.

Les figures suivantes présentent les moteurs effihss de courses du pont déssableur
déshuileur PDRAs.
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Chapitre 11)

Présentation technique et cahier des chargds la station

Figure (11.8) : fin de course position racleur

Figure (11.9) : Enrouleur d&ble

Pompe a Soufflante
Ouvrage Pont Racleur sable & air
Puissance Installer 0,18 KW 0,25 KW 2,2 KW 2,2 KW
Tension 400+5% V| 400+5% V| 400+5%}Y 400 £+ 5% V
Fréquence 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz
Pole moteur 4P/3PH 4P/3PH 4P/3PH 4P/3PH

Tableau (11.4) : Caractéristiques technique du Biéeuir-Déshuileur PDRA
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Chapitre 11) Présentation technigue et cahier des chargds la station

I1.4) Classificateur a sables ES
Le classificateur a sable Espreprésenté sur la figure (11.10) comporte :
- Un moteur électrique triphasé d'une puissareck, il KW

- Deux électrovannes pour le lavage des sables

Puissance Installer 1,1 KW
Tension 400 5% V
Fréquence 50 Hz
Pole moteur 4P/3PH
Volume d’extraction de sable 1,4/m

Tableau (11.5) : Caractéristiques
technigue diClassificateur sable E!

Figure (11.10) : Classificateur a sable ES

II) Origines, natures et tensions de circuits et amoire électrique
I11.1) Réseau de distribution de la force motrice

Les ouvrages de la station de prétraitement des esstes de la ville de Ménéa sont alimentés
depuis un transformateur MT/BT qui délivre une tensde 400 Vac Triphasé 50Hz, ou depuis un
groupe électrogéne de secoure délivrant aussiems®n de 400 Vac Triphasé 50Hz.

[11.2) Réseau de distribution éclairage et prise deourant

Le réseau de distribution d’éclairage intérieuexd€rieur de la station de prétraitement de la
ville de Ménéa est alimenté par une tension 230 Manophasé a 50Hz.

Les prises de courant de la station de prétraiteaeiha ville de Ménéa délivrent une tension
230 Vac monophasé 50Hz.

[11.3) Réseau de distribution de commande et contri@

Le réseau de distribution du systeme de commandee ebntréle est issu d’une alimentation
redressée filtrée isolée a partir du réseau 400eVaaduleur de secoure délivre une tension ssabili
de 230 Vac et 24 Vdc.

Page 15



Chapitre 11) Présentation technigue et cahier des chargds la station

[11.4) ARMOIRES ET COFFRETS ELECTRIQUES
La station comporte des armoires électriquedutaqurs types cités si dessous :

Un (01) tableau général basse tension TGBT setallé dans local technique du béatiment
d’exploitation existante pour I'alimentation etdammande des équipements dans lequel sera
installé :

- Un transformateur d’isolement 400 Vac/220 Mdelftre isolé).

- Un onduleur

- Une alimentation a découpage 24 Vdc pour lesibe de commande.

- Des transmetteurs de courant pour la centellmasure.

- Une centrale de mesure (mesure de courantotens.

- Des compteurs horaires

- Des voyants de signalisation

- Un arrét d’'urgence

- Disjoncteurs de protection des équipements

- Les départs moteurs (disjoncteur moteur, céataae puissance)

- Circuits de commandes (relais, contacte auselia.)

- Dispositif de régulation thermique (Resistaobauffante, ventilateur, thermostat

Une armoire de compensation qui sert a éliminecheges de tension des équipements de la
station de prétraitement des eaux usées de ladeilMénéa.

La solution de commande proposée prévoie l'ingtalad’'un Pupitre de commande et de
supervision sera installé dans la salle de confpdler la gestion a distance de tous les
équipements de la station comportant :

- Un automate programmable PLC.

- Un écran tactile HMI pour le dialogue homme hine.

- Des sélecteurs a deux positidieal-Distant.

- Des sélecteurs a deux positigngo-Manu.

- Des boutons poussoirs.

- Des voyants de signalisation.

- Un bouton d'arrét d'urgence.

- Disjoncteurs et Relais

- Dispositif de régulation thermique (Resistaobauffante, ventilateur, thermostat)

La station sera équipée d’'une boite d’arrét d'ucgegénéral de station qui sera installée sur le
site dans une position accessible facilement eteapent aux opérateurs d’exploitation.

Dans cette solution de commande chaque équipempassede un coffret de
commande locale qui est équipé d'un bouton d’ad@rgence ainsi que de
sélecteurs et boutons-poussoirs représenté ci-desso

1) _ Coffrets de commande locale du dégrilleur G¥Cconvoyeur NT2R et du
classificateur a sable ES possédent :

-Un sélecteur a deux positiobecal-Distant.
-Des voyants de signalisation.

Page 16



Chapitr
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2) _ Coffrets de commande locale des ponts désgabdéshuileurs (PDRA) sont
constituées de :

-Un sélecteur a deux positionocal-Distant pour le pont et les
racleurs

- Un sélecteur a deux positiorisocal-Distant pour la pompe
d’extraction des sables

- Un sélecteur & deux positioh®cal-Distant pour les soufflantes
d’air

- Bouton poussoir avance pont

- Bouton poussoir recule pont

- Bouton poussoir relevé racleurs

- Bouton poussoir baissé racleurs

- Des voyants de signalisation

Dans le tableau (I1.4) nous avons résume I'apjtagei installé sur les armoires électriques.

le de basse tension TGBT

énéra

7

Tableau g

Appareille

Disjoncteur général
Parafoudre

Eclairage armoire
Régulation thermique
Transformateur d'isolement
Départ onduleur

Départ 220VAC non ondulé vers pupitrie
Disjoncteurs de protection des circuits Départ alimentation & découpage
Départ Instrumentations

Départ 220VAC ondulé vers pupitre
Départ 24VDC vers pupitre

Départ circuit de commande 24VDC
Départ éclairage intérieur

Départ éclairage extérieur

Départ électrovannes

Moteur GVC1

Moteur GVC2

Moteur NT2R

Moteur ES

Moteur pontl PDRA1

Moteur racleurl PDRA1

Moteur enrouleur de cable PDRA1
Moteur pompe extraction des sable PS1
Moteur soufflante d’'air SA1 PDRA1
Moteur pontl PDRA2

Moteur racleurl PDRA2

Moteur enrouleur de cable PDRA2
Moteur pompe extraction des sable PS2
Moteur soufflante d’'air SA2 PDRA2

Disjoncteurs moteurs et contacteur
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Présentation technigue et cahier des chargds la station

Fusibles

Centrale de mesure

Relais de phase

Parafoudre

Ventilateur

Résistance de chauffage

Thermostat

Transformateur d'isolement

Onduleur

Alimentation a découpage

Bouton d'arrét d'urgence

Voyant de signalisation

Compteurs horaire pour chaque moteur

Bouton-poussoir teste lampe

Pupitre de commande PTR

Disjoncteurs

Relais

Ventilateur

Résistance de chauffage

Thermostat

Plate-forme d’automatisme

Sélecteur AUTO-MAN générale de la station

Arrét d’'urgence

Sélecteur AUTO-MAN dégrilleur GVC1

Sélecteur LOC-DIST dégrilleur GVC1

Bouton-poussoir Marche GVC1

Bouton-poussoir Arrét GVC1

Sélecteur AUTO-MAN dégrilleur GVC2

Sélecteur LOC-DIST dégrilleur GVC2

Bouton-poussoir Marche GVC2

Bouton-poussoir Arrét GVC2

Sélecteur AUTO-MAN convoyeur NT2R

Sélecteur LOC-DIST dégrilleur NT2R

Bouton-poussoir Marche NT2R

Bouton-poussoir Arrét NT2R

Sélecteur AUTO-MAN déssableur-déshuileur PDRA1

Sélecteur LOC-DIST déssableur-déshuileur PDRA1

Bouton-poussoir Avance pont déssableur-déshuilBiRAL

Bouton-poussoir Recule pont déssableur-déshuilb&AL

Bouton-poussoir Monter racleurs déssableur-désimu®RAL

Bouton-poussoir Baisser racleurs déssableur-désmiPDRAL

Bouton-poussoir Marche pompe extraction des sal8é Béssableur-déshuileur
PDRA1

Bouton-poussoir Arrét pompe extraction des sablel Rf8ssableur-déshuileur
PDRA1

Bouton-poussoir Marche soufflante d’air SA1 déssabtéshuileur PDRAL

Bouton-poussoir Arrét soufflante d’air SA1 déssabl@éshuileur PDRAL

Sélecteur AUTO-MAN déssableur-déshuileur PDRA2

Sélecteur LOC-DIST déssableur-déshuileur PDRA2

Bouton-poussoir Avance pont déssableur-déshuilDiRA2
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Chapitre 11) Présentation technigue et cahier des chargds la station
Bouton-poussoir Recule pont déssableur-déshuilD&RA2
Bouton-poussoir Monter racleurs déssableur-désimuf®RA2
Bouton-poussoir Baisser racleurs déssableur-désmBDRA2
Bouton-poussoir Marche pompe extraction des sal8& Béssableur-déshuileur
PDRA2
Bouton-poussoir Arrét pompe extraction des sablel Ri8ssableur-déshuileur
PDRA2
Bouton-poussoir Marche soufflante d’air SA1 déssabtéshuileur PDRA2
Bouton-poussoir Arrét soufflante d’air SA1 déssabléeshuileur PDRA2
Sélecteur AUTO-MAN classificateur a sable ES
Sélecteur LOC-DIST classificateur a sable ES
Bouton-poussoir Marche classificateur a sable ES
Bouton-poussoir Arrét classificateur a sable ES
Bouton-poussoir Ouvrir électrovanne lavage desesgbll classificateur a sable ES
Bouton-poussoir Fermer électrovanne lavage deg &\l classificateur a sable E
Bouton-poussoir Ouvrir électrovanne lavage desesBbl2 classificateur a sable E$
Bouton-poussoir Fermer électrovanne lavage deg i classificateur a sable ES
Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT pour chacgtguipement
CCL Sélecteur LOC-DIST
dégrilleur | Arrét d'urgence
GVvCi Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT
CCL Sélecteur LOC-DIST
dégrilleur | Arrét d’'urgence
GVC2 Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT
CCL Sélecteur LOC-DIST
convoyeur | Arrét d’'urgence
NT2R Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT
CCL Sélecteur LOC-DIST
classificateu | Arrét d'urgence classificateur a sable ES
r a sable ES| Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT
Sélecteur LOC-DIST
Sélecteur LOC-DIST pompe extraction des sable PS1
Sélecteur LOC-DIST soufflante d’air SA1
. CCL Bouton-poussoir Monter racleurs
de’ssat_)Ieur- Bouton-poussoir Baisser racleurs
deshuileur Bouton-poussoir Avance pont
PDRA1 -
Bouton-poussoir Recule pont
Arrét d’'urgence
Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT pour chagiguipement
Sélecteur LOC-DIST
Sélecteur LOC-DIST pompe extraction des sable PS2
Sélecteur LOC-DIST soufflante d’air SA2
. CCL Bouton-poussoir Monter racleurs
dqssapleur- Bouton-poussoir Baisser racleurs
deshuileur Bouton-poussoir Avance pont
PDRA2

Bouton-poussoir Recule pont

Arrét d’'urgence

Voyants lumineux MARCHE, ARRET, DEFAUT pour chacgtguipement

Tableau (I1.5) : appareilles installer sur les ane®de la station
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IV) Mode opératoire de la station

La station est commandée via un automate progrdailem@LC) de typeSchneider
Modicon M 340 installé dans le pupitre de commande.

La partie dialogue homme machine de l'interfaceatpér est réalisé au moyen d'un écran de
supervision (HMI) situé dans la Salle de Contrdlplanté sur le pupitre de commande, ou par un
synoptique de voyant lumineux et des boutons pansssostallé aux niveaux du pupitre et des
coffrets & commande local situé a proximité de ankamuvrage.

L'opérateur peut modifier les paramétres de lamtatt consulter les événements l'interface
de I'HMI gréace a plusieurs écrans de dialogue préprogrammé

Les ouvrages de la station de prétraitement des @stes de la ville de Ménéa peuvent étre
utilisés en mode Automatique/Manuel, grace a uecdélr de Mode de Fonctionnement situé sur le
pupitre de commande. La commande manuelle estéactepuis le pupitre ou bien des coffrets de
commande locale.

En modeAUTOMATIQUE , les signaux d'entrée et de sortie sont configat&gerés pour
garantir une efficacité maximale de la stationt grugarantissant simultanément que la protection d
matériel contre tout fonctionnement qui pourraibyaguer des dommages et des temps d'arrét
excessifs de la station.

Le mode manuel fournit au personnel d'exploitation l'opportunitee maintenir le
fonctionnement de base, pendant les périodes caplacité totale du systeme n'est pas disponible. Ce
mode d’exploitation requiert une participation nmale des opérateurs pour garantir une utilisation
rationnelle du matériel a fin de ne pas causerdiesmages supplémentaires a la station ou au
processus.

IV .1) Fonctionnement en mode manuel des ouvragéss la station

Les ouvrages de la station de prétraitement des wses de la ville de Ménéa peuvent étre
commandés manuellement soit depuis les coffretsodenande locale ou bien du pupitre central de
commande.

IV.1.2) Commande manuel depuis les coffrets de conande locale CCL

L’opérateur dans la salle de contréle doit validecommande depuis le pupitre de
commande en choisissant la positbiST du sélecteutOC-DIST de I'équipement en
question pour que ce dernier fonctionne.

IV .2) Fonctionnement en mode automatique des ouvges de la station

Le fonctionnement automatique des équipements itaaust les ouvrages est assuré par
'automate programmabl8chneider Modicon M 340.
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Chapitre 11) Présentation technigue et cahier des chargds la station

Dégrilleurs GVC : En mode automatique le dégrilleur GVC fonctionne mode
discontinu par temporisations, temps d’activatidor() et temps d’arrétToff), tant qu'il n y’'a
pas de différence de niveau en amont et en avéd deille du dégrilleur, dans le cas contraire
le dégrilleur GVC fonctionne en continu.

Les temporisations, contrbles tkeemps d’activation (Ton) et d’arrét (Toff) sont parétrables
depuis I'HMI.

Convoyeur NT2R : En mode automatique, le convoyeur NT2R s’activen@dune temps
avec l'activation des dégrilleurs, et ne se désaaju’apres une temporisation de désactivation
(Toff) suivit de I'arrét des dégrilleurs.

La temporisation d'arréfT(off) est paramétrable depuis I'HMI.

Pont Déssableur-Déshuileur PDRA :en mode automatique, les racleurs prennent la
position basse et le pont avance, pendent gu’ilne®ail entraine avec lui les cables
d’alimentation, une fois sa course terminée détepir un fin de course les racleurs remonte et
le pont entame sa course de retour au méme tempolileur de cable démarre et s’arréte avec
'arrivée du pont a sa position initial. La pompé&xraction des sables est activée par un
capteur de densité des eaux dans le fond du déssatéshuileur, la soufflante d’air quand a
elle fonctionne en continu.

Classificateur a sable ES en mode automatique, le moteur du classificategalde
fonctionne en mode continu tant que I'une des pangextractions des sables de I'un des
ponts Déssableurs-déshuileurs est active, dange geticédure de marche I'électrovanne de
lavage des sables et celle du lavage du fond dssifl@ateur & sable ES sont en position
ouvertes.

IV .3) Fonctionnement en mode automatique de la sian

Pour que la station passe en mode automatiquatilgize le convoyeur, le classificateur a
sable, I'un des dégrilleurs, et I'un des ponts dBkesirs-déshuileurs soient disponibles et
opérationnels.

Un sélecteuAUTO-MANU permettant le fonctionnement de la totalité detétian en
automatique est implangéir le pupitre de commande, en respectant le Bosesiivant :

Le démarrage de I'un ou des deux Dégrilleurs GVGYC2 se fait selon la différence du
niveau des eaux détecté par les sondes de niveament et aval des Dégrilleurs GVC1 et GVC2
ainsi que par rapport a la disponibilité de sesider les dégrilleurs fonctionnent en mode
discontinu par temporisation, (activatiofiofn) et désactivatio{off)) (paramétrable depuis
I'IHM ) tant que le contrbleur de niveau différentiel ae une égalité entre le niveau d’eaux
en amont de la grille et le niveau en aval de ldlegrdans le cas contraire les dégrilleurs
fonctionnent en continu. Le convoyeur NT2R s’actaue méme temps avec le démarrage des
dégrilleurs, et ne se désactive qu’'aprées une teisgtion de désactivation (Toff) suivit de
I'arrét des dégrilleurs.
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Les Déssableurs-Déshuileurs sont aussi sélectisalud leur disponibilité, les pompes
d’extraction des sables sont activées par le capthu densité et les soufflantes d'air
fonctionnent en permanence, le pont fait des alletsurs avec les racleurs qui se mettent en
position basse dans la course aller du pont potlerdes huiles et qui se mettent en position
haute dans sa course de retour.

Le moteur classificateur a sable démarre et remtetionnel continuellement ainsi que
I'électrovanne de lavage des sables et celle dagawdu fond du classificateur a sable restent
en mode activation toute au long du cycle.

V) Conclusion

Dans ce chapitre nous avons commencé par présestdifférents équipements électriques,
actionneurs et instruments de mesures et de comamammbtituent les armoires électriques de la
station de prétraitement des eaux usées de la Miéaéa, par la suite nous avons donné une
description bref du principe des deux modes detimmeement manuel et automatique de la station
de prétraitement de la ville de Ménéa.

L'étude réalisé dans ce chapitre nous permettracalecevoir un model graphique du
fonctionnement de la station de prétraitement déllede Ménéa ainsi les schémas de cablage de ses
différents composants électrique.

Page 22



Chapitre lIl)
Modélisation et
conception des schémas
électrique de la station



Chapitre 111) Modlisation et conception des schémas électrique destation

1) Introduction

La modélisation est la conception d'un modele qui nous permetegeésenter le processus
d'un procédé physique, mathématique... et ca pouititeacsa compréhension, modification et
ameélioration. Il existe plusieurs techniques de étigdtion, parmi ellete Grafcet que nous allons
utiliser pour modeéliser le processus de fonctiorerende la station de prétraitement des eaux ustes d
la ville de Ménéa en mode automatique.

II) Le Grafcet

Le Grafcet (GRAphe Fonctionnel decCommande dektapes eflransitions) est un mode de
représentation graphique et d'analyse d'un autemeti il est particulierement bien adapté aux
systémes a évolution séquentielle, c'est-a-direrdposable en étapes. Il a été proposé par I'ADEPA
en 1977 et normalisé en 1982 par la NF CO3t419€).

Le Grafcet est une représentation alterné d’étapgsquelles sont associées des actions, de
transitions aux quelles sont associées des conglitde transition (réceptivités) et des liaisons
orientées entre les étapes et les transitipps

Etiguette

ST N
7

+ v

Figure (111.0) : Présentation du Grafcet

[I.1) Mode de représentation

Le mode de représentatipns) qui est normalisé par I'Union technique de I'éleité&
(UTE) est le suivant :

-Une étape est représentée par un carré repétd parmero identificateur. Une étape
active peut étre désignée par un point au-dessousuchéro. Les actions associées sont
indiquées de facon littérale ou symbolique, dangegtangle relié a la partie droite. Une étape
initiale est représentée par un carré doublé.

-Une liaison orientée est représentée par une,ljgareourue par défaut de haut en bas
ou de gauche a droite. Dans le cas contraire,itiseudes fleches. On évite les croisements.

-Une transition entre deux étapes est représer@éerne barre perpendiculaire aux
liaisons orientées qui la relient aux étapes pr&aeqs) et suivante(s). Une transition indique
la possibilité d'évolution entre étapes. A chagaadition est associée une réceptivité inscrite
a droite de la barre de transition. Une réceptiesé une condition logique qui permet de
distinguer parmi toutes les combinaisons d'inforomst disponibles celle qui est susceptible
de faire passer le systeme aux étapes suivantes.
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]
10

— condition T

Achion 1

20H Action 2

— condition 2

Figure(lll.1) : Présentation d’étape et transition

[1.2) Regles de syntaxe

a) Regle N°1 Situation initiale : L’étape inigadst initialement activée (a la mise sous tension
de la partie commande) tel que les conditionsaleiti de son activation sont choisis par I'opérateur

b) Régle N°2 Franchissement d'une transition e tiansition esfranchie lorsque I'étape
associée estctive et laréceptivité associée a cette transition estie.

c) Régle N°3 Evolution des étapes actives : Ladnéssement d'une transition provoque
simultanément :

- Ladésactivationde toutes les étapes immédiatement précédenig@ssral cette transition
- L'activation de toutes les étapes immédiatement suivantegsali€ette transition.

T2

T3

Figure(ll1.2) : lllustration des régles de syntaxe

d) Régle N°4 Transitions simultanées : Plusiemasditions simultanément franchissables
sont simultanément franchies.

e) Regle N°5 Activation et désactivation simule®né Une étape a la fois activée et
désactivée reste active.
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[1.3) Structure de base

a) Séquence uniquaun automatisme est décrit par un grafcet a séguemique lorsqu'il peut
étre représenté par un ensemble de plusieurs émpesnt une suite dont le déroulement s'effectue
toujours dans le méme ordre.

b) Séquences multiples simultanééBivergence et convergence en ET) lorsque le
franchissement d'une transition conduit a activesipurs étapes, les séquences issues de ces étapes
sont dites « séquences simultanées ».

- N

21

24

Divergence en ET

22 5

23 Convergence en ET 26

b | = Transions >

Figure(l11.3) : Divergence en ET

I
L

c) Séquences multiples exclusives (Divergencemtargence en OU) Lorsque, a partir d'une
étape, on peut effectuer un choix entre plusiegmpiasnces possibles conditionnées par plusieurs

réceptivités exclusives,

Figure(lll.4) : Divergence en OU

[II) Grafcet de la station de prétraitement de la vlle de Ménéa

A partir des données recueillis sur le fonctionaehde la station de prétraitement des eaux
usées de la ville de Ménéa nous avons réalisédte@rqui modélise son fonctionnement en mode
Automatique représenté par la figure si dessous.
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Chapitre 111) Modlisation et conception des schémas électrique destation

IV) Schémas électriques de la station

Un schéma électriqueest la représentation graphique d'un circuit glpet, basée sur des
conventions. Il montre les composants du circuitssforme de symboles normalisés, ainsi que
l'alimentation et les signaux reliant ces compasattn schéma électrique est utilisé pour la
conception, la fabrication, et la maintenance gegmmes électriques et électronigees

A partir du descriptif technique, du mode opératale la station et des résultats ddude
faite par les ingénieurs en électrotechnique pdalectionner le type et le calibrage du
matériel électrigue nécessaire au bon fonctionnémenra station, tel que les disjoncteurs,
contacteurs, onduleur, et alimentation a découpageas avons réalisé les schémas électriques
de la station dont, les schémas du tableau gédétadsse tensionGBT, pupitre de commandeTR
et des coffrets de commande loc@leL, a I'aide du logicieEplan P8 spécialisé dans le domaine de
I'électrotechnique et de 'automatisme, qui offreenvironnement de travail riche, simple et ageabl
qui facilite la conception des schémas techniqgaea®dlisation.

IV.1) Création du projet

L’objectif est de concevoir des schémas compgisples et compréhensibles aux yeux des
techniciens de céblage chargés de la réalisatioprdjet ainsi qu'aux techniciens de maintenance
durant son cycle dexploitation. Dans cette peripe un nouveau projet nommé « Station de
prétraitement des eaux usées de la ville Ménéa »®@ée dans lequel nous allons concevoir les
schémas électrique d’exploitation.

IV.2) Structure du projet

Le projet est composé essentiellement de deuxepagchémas du tableau général de basse
tensionTGBT et les schémas du pupitre de commande. Ces deiix gamportent chacune une page
de garde, un sommaire, une légende ainsi qu'uneledace et d’intérieur.

IV.2 .1) Schémas du tableau général de basse temsitGBT

Les Schémas du tableau général de basse tensiol €@@obent les liaisons entre
les équipements qu'il contient cités dans le chapitécédent.

En premier lieu on commence par la création dexgepgle garde du TGBT représenté
par la figure suivante :
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L& Technique Sdouritd

L&M Schneider
e &Electric
T oz A
Socebs § Oient HYDRO TRAITEMENT
Descripiion de proj=t Schéma de connexions mulhpolare
Humérg de dessan 150415055
C o =] =
Ericart (2 5l Tk rige S
=== = S T —
—_— | | | | —

Figure(lll.5) : Page de garde

En suite en passe a la création des pages, somidajende, et les vues de face et
intérieur de I'armoire, représenté par la figurevante :

| Projet Page Espacelayout Edition Affichage Inseérer Données de projet
TRTR 3 e 4 e e PO ke ke (e R
TP m E TR F== —m=— |Bl.[1HA
M By B & 69 = L3 H

e R T B R e T B S S R ==

.... | 2.a SOMMAIRE
| 2.b SOMMAIRE

1] 3 LEGEMDE

£ 4 VU DE FACE
| 5 IMPLANTATION INTERIEUR

Pages - Station de prétraitement de la ville de Ménéa - x —
Eiltie: gt
| Standard | [] [Elactive = O 1
=%
3
= m Station de prétraitement de la wille de Meénega 25 E} {:"
7| 1 PAGE DE GARDE TGBT 3 i il
B 2 SOMMAIRE - s
o
ab
o

Figure(ll1.6) : Création des vues (Sommaire, légende, vue deaedntérieur)
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Apres la création et la codification du projen passe a la phase conception des
schémas électriques des tableaux de I'armoireldeata générale de basse tension TGBT suivantes :

- Arrivée générale

- Centrale de mesure

- Relais de phase

- Parafoudre

- Régulation thermique et prise de courant
- Transformateur d’'isolement

- Onduleur

- Alimentation a découpage 24 Vdc
- Départs auxiliaires

- Arréts d’'urgence

- Défaut général et acquittement

- Signalisation

- Report information

- Teste lampe

- Plan de bornes

Les figures suivantes présentent quelques uns stéemas électrigues normés des
équipements cités en derniers :
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ARRIVEE DEPUIT ARMOIRE INVERSSEUR Figure(lll.7) : Schéma électrique de I'Arrivée générale
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Figure(III.7) : Schéma électrique de l’Arrivée générale


0 1 2 3 4 5
-11W3
4x
400 VAC
10.7/-N 9> P -N/ 121
107/ -L1 9 » -L1/121
10.7/-L2 9> > -12/ 121
10.7/-L3 9> P -3/ 121
1o PR CEN C R N LR
el ) A ) w2
1A 4P 1A 4P
2 2 4 6 8 2 4 6 8
= | al i}
-11W4 -11W2 B S I -11W5
2x0.75mm2 4x0.75mm?2 4x0.75mm?2
220V 400 VAC 400 VAC
10.2 10.2 102 102 103 103
I +I1 -I12 412 -I3 +I3
-11W1 Y YY VY VY Y
6x0.75mm?2 |
x1 x1 x1
A11HL Q) -11H2 Q) -11H3 Q)
X2 X2 X2
-11u1 0O 0 0 O 0 o o 0 o o 0
-1 +I1 -12 +12 -13 +13 1 2 VN Vi V2 V3
CENTRALE DE MESURE PM1200
§ ¢ ¢
Figure(lll.8) : Schéma électrique de la centrale de mesure
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Figure(III.8) : Schéma électrique de la centrale de mesure 
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Figure(l11.9) : Schéma électrique de la Régulation thermique et des prises de courant
13 15
Date 11/05/2015 L&M L&M Technique Sécurité REGULATION THERMIQUE ET PRISES DE =
Traitement} MICROMEDIA COURANT *
Veérif Schéma de connexions multipolaire 150415055 Feuille 14
Modification Date Nom Orig Remplacement de { Remplacé par Feuille 183



micromedia
Texte écrit à la machine
Figure(III.9) : Schéma électrique de la Régulation thermique et des  prises de courant
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Figure(lll.10) : Schéma électrique du transformateur d’isolement
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Figure(III.10) : Schéma électrique du transformateur d’isolement
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Figure(lll.11) : Schéma électrique de I'alimentation a découpage 24 Vdc
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Figure(III.11) : Schéma électrique de l’alimentation a découpage 24 Vdc
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Figure(lll.12) : Schéma électrique de I'Arréts d’'urgence
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Figure(III.12) : Schéma électrique de l’Arrêts d’urgence 
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Figure(lll.13) : Schéma électrique Report information
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Figure(III.13) : Schéma électrique Report information
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Figure(lll.14) : Plan de bornes de raccordement
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Texte écrit à la machine
Figure(III.14) : Plan de bornes de  raccordement


Chapitre 111) Modlisation et conception des schémas électrique destation

La phase suivante consiste en la conception desres de puissance et de commande des
différents ouvrages de la station de prétraiterdeateaux usées de la villeénéa

» Unité de Dégrillage : - Dégrilleur GVC1
- Dégrilleur GVC2

* Unité Déssableur-Déshuileur : - Déssableur-DéstufORAL
- Déssableur-Déshuileur PDRA2
» Classificateur a Sable et électrovannes

Leurs schémas électriques sont structurés der@erfécon tell que :

- Départ Moteur de I'ouvrage

- Reliage depuis le pupitre et les coffrets denmande local CCL de I'ouvrage
- Défauts et acquittement de I'ouvrage

- Circuit de commande de I'ouvrage

- Signalisation de I'ouvrage sur le TGBT et lelCC

- Report information vers le pupitre de commande

- Plan de borne

Dans la suite nous allons présenter quelques ersmpls schémas du Dégrilleur GVClsur les
figures suivantes :
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Figure(lll.15) : Schéma électrique du départ moteur Dégrilleur GVC1
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Figure(III.15) : Schéma électrique du départ moteur Dégrilleur GVC1
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Figure(lll.16) : Schéma électrique du Reliage du Dégrilleur GVC1
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Figure(III.16) : Schéma électrique du Reliage du Dégrilleur GVC1
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Figure(lll.17) : Schéma électrique du Circuit de commande du Dégrilleur GVC1
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Figure(III.17) : Schéma électrique du Circuit de commande du Dégrilleur GVC1
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Figure(l11.18) : Schéma électrique de signalisation du Dégrilleur GVC1
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Figure(III.18) : Schéma électrique de signalisation du Dégrilleur GVC1
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Figure(lll.19) : Schéma électrique Report information Dégrilleur GVC1
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Figure(III.19) : Schéma électrique Report information Dégrilleur GVC1
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Figure(III.20) : Plan de bornes de raccordements Dégrilleur GVC1 


Chapitre 111) Modlisation et conception des schémas électrique dedtation

IV.2 .2) Schémas du pupitre de commande

Les schémas du pupitre de commande englobentdeoris entre les équipements qu'il
contient cités dans le chapitre précédent, donttdimate programmable et ses entrées et
sorties.

Les schémas sont structurés comme suite :
- Arrives de puis le TGBT
- Régulation thermique et prise de courant
- Reliages
- Circuits de commande
- Reports informations
- Signalisations
- Configuration automate
- Alimentation de l'automate
- Entrées automate logique
- Entrées automate analogique
- Sortie automate logique
- plan de bornes

On donne par exemple quelques schémas du pupiten gaprésente par les figures
suivantes :
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Figure(lll.21) : Schéma électrique Reliages Déssableur-Déshuileur PDRA1
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Figure(III.21) : Schéma électrique Reliages Déssableur-Déshuileur PDRA1
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Figure(lll.22) : Schéma électrique du Circuit de commande Déssableur-Déshuileur PDRA1
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Figure(III.22) : Schéma électrique du Circuit de commande Déssableur-Déshuileur PDRA1
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Figure(III.23) : Configuration Automate


24V_3/8029 B
0V_3/8029

P 24V_3/802.0

-820F1 I:

[\ S— ey

170

» 0V_3 /8020

| |
: i |z ABE7-H16R20 |
| |
| I:I |
! A A A A A A A A A A A A A A A / !
| |
| |
| |
| |
| |
Lo - —-4- -+t-+-¢--+t->--F-0>0--t+-06--+t->--F-6--tF--—-F->-—-F-6--F-0--F---F-6--—d-9-—=--d-94-=-d-4- - [
| 100 204 205 206 207 208 209 210 211 212 213 214 215 a8
201202 203 216 217
| |
| |
L e e — - o S S c S S S e | Y s ppy|
200 219 220 221 222 223 224 225 226 227 228 229 230 231 232 233
13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13
-705K1 -y05K2 -y05K3 -y05K4 -y05K5 -y05K6 -y05K7 -y05K8 -705K10 -705K11 -705K12 -y06K1 -706K2 -y06K3 -y06K4 -y06K5
/7052 14 /7052 14 /7053 14 /7053 14 /7054 14 /7055 |14 /7055 |14 /7056 |14 /7057 14 /7057 14 /7058 14 /7062 14 /7062 |14 /7063 14 /7064 |14 /7064 |14
[ = —
x W 4 B 2 o S
) w =) = > G}
[~ w QD‘ 3 =] " w P — © O 4
S 5 0 =] & 9 = 8 = ry 9 w > O
2 | 2| g2 | 3| B 2| 5| 4| ¢ z| L| g 8| 8| 8| &
b . 5 = = u > > [a) Ll < @) > <C t =
=g o S (SR was w > [G] = s i 3
g | 4| =y | £ g | 5| 28| €3] g Z : g 5 5 5 2
A= oz E< e e D= u = &= -2 O 2 Z E w o =~
= o <z = = « O il no 5 =] 2 a & a
[aRT} 2 [y o) 2 o] = o= [ =) a [ < o a
= < o < =4 %) g5 z B m 2 < e = 5
b [aya) W w = =z a =z 24 [T - L—J [a)] =
< w w w o ] o] & w o o - = =
Im o [a) [a) [= = = < [a) e
<<
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Figure(III.24) : Schéma électrique Entrée automate logique 
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Figure(III.25) : Schéma électrique Sortie automate logique
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Figure(III.26) : Plan de bornes de raccordements 


Chapitre 111) Modélisation et conception des schémas électrique de la station

Tout les schémas électrique que nous avons développés et congus sont réalisés d'une facon a
ce gue tout les composants ont des appellations bien spécifiques et une numérotation apparente sous le
symbole du composant comportant le numéro de page et la colonne sur la quelle son origine est insére.
Cette procédure de conception nous permet de simplifier le repérage pour pouvoir les identifier, les
suivre et de comprendre facilement le lien et les interconnexions qui existent entre eux tout au long de
la conception / exploitation du projet.

Les schémas détaillés que nous avons développés sont présentés en annexe (1)

V) Conclusion

Dans ce chapitre nous avons commencé par présenter le modéle grafcet que nous avons
développé comme support de programmation et d’exploitation de la station de prétraitement des eaux
usées de la ville de Ménéa, par la suite nous avons présenté les schémas électrique que nous avons
développés qui doivent étre réalisés, permettent la sécurité, le bon fonctionnement des différents
ouvrage de la station de prétraitement des eaux usées de la ville de Ménéa tout en respectant les
normes et le mode opératoire d'usage.
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Chapitre 1V) la solution pgrammable d’'implantation sous I'API Modicon M340

1) Introduction

Depuis longtemps les automatismes séquentiels éiét réalisés a base de relais
électromagnétiques et statiques, mais comme ilitsthgn systeme céblé, la moindre modification
dans 'ordonnancement des séquences impose unécatdn complete du cablage. Pour remédier a
ce probleme en 1968 a la demande de lindustrienaaibile nord-américaine les firmes Allen
Bradley, Modicom et Digital Equipement ont mis aaqirp un dispositif de commande logique
aisément modifiable : LeBLC (Programmable Logic Controller), a partir de ladespositif n’a cessé
d’évolué. Actuellement les automates programmablespris le dessue dans toutes l'industrie de
production et du traitemenb.

II) Automate programmable

Un automate programmable industriel, Al , est un dispositif électronique
programmable destiné a la commande de processustiiel par un traitement séquentiel.

Il envoie des ordres vers les pré-actionneursigaperative olPO coté actionneur) a partir de
données d’entrées (capteurs) (partie command®Cardté capteur), de consignes et d’'un programme
informatiqueyi1).

II'.1) Structure d’'un API

L'API [11] est structuré autour d'une unité de calcul ou msme (en anglaiSentral
Processing Unit, CPU), d'une alimentation par des sources dederrdiernative (AC) ou continue
(DC), et de modules dépendant des besoins deitapph, tels que:

» Des cartes d'entrées - sorties (en anglais Inputput, I/0) numériques (tout ou rien) pour
des signaux a 2 états ou analogiques pour desusigné@volution continue

» Cartes d'entrées pour brancher des capteurs, lopboIssoirs, etc.

» Cartes de sorties pour brancher des actionnewant& vannes, etc.

» Des modules de communication obéissant a divetsqoles Modbus, Modbus
Plus, Profibus, InterBus, DeviceNet, LonWorks,Eiiegy FIPIO, FIPWAY, RS232, RS-
485, AS-i, CANopen, pour dialoguer avec d'autrasraates, des entrées/sorties déportées,
des supervisions ou autres interfaces homme-magdiiig en anglais Human Machine
Interface, HMI), etc.

» Des modules spécifiques aux métiers, tels que ameptapide, pesage, etc.

» Des modules d'interface pour la commande de mouvemiés modules Motion, tels que
démarreurs progressifs, variateurs de vitesse, eomend'axes.

» Des modules locaux de dialogue homme-machine tals gupitre (tactile ou avec clavier),
un terminal de maintenance, reliés a l'automateiwieeseau industriel propriétaire ou non et
affichant des messages ou une représentation dag#o
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Chapitre 1V) la solution pgrammable d’'implantation sous I'API Modicon M340

[1.2) Programmation de l'automate programmable

Les programmes des API sont traités selon un gyéles, le plus souvent :

1- diagnostic (auto-test)

2- acquisition de toutes les entrées (recopie dansnémeoire image)
3- traitement du programme

4- mise a jour des sorties.

Le temps d'un cycle d'API varie selon la taillepdagramme, la complexité des calculs, le nombre
d'entrées/sorties, la puissance de I'API, et lesibe du procédé piloté. Il varie de une a quelques
dizaines de millisecondes et est protégé par wnaihé garde, au cas par exemple ou l'algorithme
exécuterait indéfiniment une méme boucle de program

11.2.1) Différents langages de programmation

Il existe différents langages de programmationrigfar la CEl 61131-3 :

» IL (Instruction List), le langage List est tres phe du langage assembleur on travaille au plus
prés du processeur en utilisant l'unité arithmétigulogique, ses registres et
ses accumulateurs

* ST (StructuredText), Ce langage structuré ressembldangages de haut niveau utilisés pour
les ordinateurs

* LD (LadderDiagram), le langage Ladder (échellerylas) ressemble
aux schémas électriques et permet de transformeleraent une ancienne application faite
de relais électromécaniques en un programme. 2gtt@ de programmer exploite une
approche visuelle du probléme longtemps apprécigddrstrie, mais qui s'appuie sur une
logique de moins en moins adaptée mais toujoulisagi(2013). On parle également
de langage a contacts ou de schéma a contactsi@gigner ce langage Ladder.

» Boites fonctionnelles (FBD), le FBD se présentesdotme diagramme : suite de blocs,
connectables entre eux, réalisant des opératimngles ou tres sophistiquée

Dans la programmation d’'un automate, il est possdghlement de choisir de programmer en SFC,
dérivé du grafcet.

A chaque action élémentaire est associé un prageaétrit en IL, ST, LD ou FBD.

Le grafcet est un outil graphique de définition'detomatisme séquentiel, en un nombre fini
d'étapes, séparées par des conditions de trangitidilise une représentation graphique claire,
permettant par exemple au réalisateur de montrdoaneur d'ordre comment il a compris le cahier
des charges.
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11.3) L’API Schneider Modicon M340

Le processeur de la ple-forme Modicon M340 automatisés gdfensemble de la static
automate, qui est composeé de :

v Modules E/S TOR
Modules E / S analogiqut
Comptage

Modules de communicati

ANENERN

Cellesei sont réparties sur une ou plusieurs racks cdéaeur le bus local. Chaque rack dnclure
un module d'alimentatiohe chassis principal prend en charge la ' [12)].

La figure suivante montre un exemple de configaratie I'automate Modicon M3«

- A arh -&".'- bt |
0 AlREI § s
| &4 b e ;E ® '....i' 'I':; -
@ A et
k= L £l E B B
S | tl ";- _7‘ :}' a_
Ll o | N
3 4 5 6 7
Number Description
1 Power supply module
2 Processor
3 20-pin terminal block IO module
4 40-pin single connector I/O module
5 40-pin 2-connector I/O module
6 Counting module
7 8-slot rack

Figure (IV.1): Exemple de configuration de l'automate Modicor4ll
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I1.4) Choix des composants de la pla-forme d’automatisme

Les composants de la pl-forme d’automatisme sont choise) fonction de ce qui s :

Caractéristiques

Puissance de traitement (nombre d'entrées / sgéiéges
La capacité de mémoire

Des ports de communicati

AN NI NS

[1.4.1) Présentation générale deacks

Il existe quatre tailles de supports, choisiesogietion du nombre de modules que vous souh
v" BMX XBP 0400 crémaillere (4 emplacemer
v BMX XBP 0600 crémaillere (6 emplacemer
v BMX XBP 0800 crémaillere (8 emplacemer
v" BMX XBP 1200 crémalére (12 emplacements)
La liste cidessus donne le nombre de slots utilisal
Chaque rack comprend une fente supplémentairestjuégervé pour le module d'alimentation, e
logement de droite est réservée pour le module BABE 1000 extensions dack

* Représentatiordes rack
La figure suivante représergerack BMX XPB 040(

Figure (IV.2) : Rack BMX XPB0400

[1.4.2) Modules d'alimentatiol

Chaque rack nécessite un module d'alimentatiomickfi fonction du réseau distrib
(Courantalternatif ou continu) et la puissance nécessainmgivgeau du rac

« Rack module Extender

Ce module permet de connecter un maximum de gsapeorts en chaine, en fonctior
CPU, répartie long d'une longueur maximale de 30 me
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Chapitre 1V) la solution mgrammable d’'implantation sous I’API Modicon M340

11.4.3) Modules d'entrée / sortie

La gamme Modicon M340 comprend des modules d'entrgerties TOR et analogiques.

< Entrée discréete ;

Une large gamme de modules d'entrées / sortiesvibdDR permet de sélectionner le module le plus
adapté a vos besoins. Les caractéristiques deadisles se distinguent de la fagon suivante

Caracténstiques

Modularité

Type d'entrees

Type de sorties

Type de connectenr

r
i

Figure (IV.3) :Module E/S avec 40 broches

Description

§ canaux

16 canaux
32 cananx
64 canaux

Modules avec entrées a courant continu (24 VCC et 48 VCC)
Modules avec entrees a courant alternatif (24 VCA, 48 VCA
et 120 VCA)

Meodules avec sorties relais

Les modules avec sorties statiques 4 courant contin
(4VCC/01A-05A-34)

Les modules avec sorties statiques courant alternatif
(24 VCC/ 240 VAC /5 A)

Bormiers 20 broches
Connectenrs 40 broches permettant la connexion a des captenss et pre-
des actionnenrs par l'intermédiarre du systeme de précablage TELEFAST 1

Figure (IV.4) : Modules E/S TOR avec 20 broches
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Chapitre 1V) la solution pgrammable d’'implantation sous I'API Modicon M340

» Entrées / Sorties analogique
Une large gamme de modules d'entrées / sortiesgigaks vous permet de sélectionner le module le
plus adapté a vos besoins. Les caractéristiquessimodules se distinguent de la fagon suivante:

Caracténstiques Description
Modularite Deux canaux
4 canaux
Performances et 1a portée des signanx offerts Tension / courant
Thermocouple

Thermométrigue

Type de connectenr Borniers 20 broches
Connectenrs 40 broches penmettant la connexion a

capteurs et pré-aciionnenrs ap moyen de
le systéme de précablage TELEFAST 2

[1.4.4) Modules de comptage

Les automates de la gamme Modicon M340 offrenfalestions de comptage / décomptage en
utilisant le comptage spécifique a l'application
Deux modules de comptage sont proposés:
v" BMX EHC 0200 module avec deux voies de comptagmetacquisition maximale fréquence
de 60 kHz
v' BMX EHC 0800 module avec huit canaux de comptagaetacquisition maximale
fréquence de 10 kHz

-Module de comptage BMX EHC 0200:-Module de cometByyIX EHC 0800

[1.4.5) Communication

Les automates de la gamme Modicon M340 peuvenuéliges dans différents modes de
communication:

Communication USB: intégré sur tous les processeurs

Communication série: modules intégrée sur BMX P32012000/2010/2020
Communication Ethernet: processeurs intégré sur BNX 2020/2030
Communication CANopen: processeurs intégré sur BA8% 2010/2030

DN NN

) Liste des entrées et sortie de la station

Depuis I'étude faite dans les chapitres précédentsst arrivé a la liste des entrées/ sorties
illustrées dans le tableau qui suit :

Page 55



Chapitre 1V) la solution pgrammable d’'implantation sous I'API Modicon M340
Nom ADRESSE | TYPE | DESIGNATION
ENTREES LOGIQUES
E_DISJ_GNRL %I0.1.0 EBOOL état disjoncteur général
Def DISJ_GNRL %I0.1.1 EBOOL défaut disjoncteur gahé
Def_rly_faz %10.1.2 EBOOL défaut relais de phases
Def Cart PRFDR %I0.1.3 EBOOL défaut cartouche pardife
Def Reg_Th %I0.1.4 EBOOL défaut régulation therreiqu
Pres_Tns_220V_lsole %Il0.1.5 EBOOL présence ter20n isolement
Pres_Tns_220V_Ondl %I0.1.6 EBOOL présence tens2w dnduleur
Pres_Tns_24VDC %I0.1.7 EBOOL présence tension 24vdc
Ar_Urg TGBT %I0.1.8 EBOOL arrét d'urgence TGBT
Def_GNRL %I0.1.9 EBOOL défaut général
Ar_Urg_CCL_STATION %10.1.10 | EBOOL| rmétdurgence coffret de commande
locale station
E_DISJ_Mot_GVC1 %I0.1.11 EBOOL état disjoncteur eantGVC1
Def DISJ_Mot_GVC1 %l0.1.12 EBOOL défaut disjonctewteur GVC1
FDC_SRCharg_GVC1 %10.1.13 EBOOL fin de course sangh GVC1
Niv_Dif_GVC1 %I10.1.14 EBOOL niveau différentiel GMC
Mod_Loc_CCL_GVC1 %l0.1.15| EBOoL| Mode local coffret de commande
locale GVC1
Mod_Dist_CCL_GVC1 %10.1.16 EBOOL mode distant coffret de commande
locale GVC1
Ar_Urg_CCL_GVC1 %10.1.17 EBOOL arrét d'urgence coffret de commande
locale GVC1
E_Cont_GVC1 %I0.1.18 EBOOL état contacteur GVC1
FDC_Crs_Pegne_GVC1 %I10.1.19 EBOOL fin de coursdipagpeigne GVC1
E_DISJ_Mot_GVC2 %I0.1.20 EBOOL état disjoncteur eantGVC2
Def DISJ _Mot_GVC2 %I0.1.21 EBOOL défaut disjonctenoteur GVC2
FDC_SRCharg_GVC2 %10.1.22 EBOOL fin de course sangh GVC2
Niv_Dif_GVC2 %I10.1.23 EBOOL niveau différentiel G\2aC
Mod_Loc_CCL_GVC2 %l0.1.24| EBooL| Mode local coffret de commande
locale GVC2
Mod_Dist_CCL_GVC2 %10.1.25 EBOOL mode distant coffret de commande
locale GVC2
Ar_Urg_CCL_GVC2 9%10.1.26 EBOOL arrét d'urgence coffret de commande
locale GVC2
E_Cont_GVC2 %I0.1.27 EBOOL état contacteur GVC2
FDC_Crs_Pegne_GVC2 %10.1.28 EBOOL fin de coursitiom peigne GVC1
E_DISJ_Mot_NT2R %l0.1.29| EBOOL @& d'SJO”Cte,\LI’;;“é’te“r convoyeur
Def DISJ_Mot_NT2R %l0.1.30| EBOOL defaut d'SJO”CtNe}J;Ig”Ote“r convoyeur
Mod_Loc_CCL_NT2R 9%10.1.31 EBOOL mode local coffret commande locale
convoyeur NT2R
Mod_Dist_ CCL_NT2R 9%10.1.32 EBOOL mode distant coffret commande locale
convoyeur NTR2
Ar_Urg_CCL_NT2R %10.1.33 EBOOL arrét d'urgence coffret commande
locale convoyeur NTR2
E_Cont_NT2R %I10.1.34 EBOOL état contacteur convoy¢liR2
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E_DISJ Mot PONT_PDRA1 %10.1.35 EBOOL état disjoncteoteur pont PDRAL
E_DISJ Mot RAC PDRAl %10.1.36 EBOOL état disjonctewteur racleur PDRA
E_DISJ_Mot_EC_PDRA1 %10.1.37 EBOOL etat d|SJoncEeur moteur enrouleur de
cable PDRA1
E_DISJ Mot PS_PDRA1 %10.1.3§  EBOOL *& d'SJO”Cte‘gD”F‘SAt\‘i“r pompe a saple
E_DISJ_Mot_SA_PDRA1 9%10.1.39 EBOOL etat d|SJoncteuF:£1F;)Kelur soufflante d'air
Def DISJ_ Mot PONT PDRA1| %l0.1.40 Esool  défaut d'sjgl’)céi‘{ moteur pont
Def DISJ_Mot RAC_PDRA1| %l0.1.41 EBool défaut d'sjoggguArlmOte“r racleur
défaut disjoncteur moteur enrouleur
0,
Def DISJ_Mot_EC_PDRA1 %I10.1.42 EBOOL de cables PDRAL
Def DISJ_Mot PS_PDRA1 | %I0.1.43 EBool defautdisjoncteur moteur pompe &
sable PDRA1
Def DISJ Mot SA_PDRA1 | w%l0.1.44f EBOOI defautdisjoncteur moteur soufflante
d'air PDRA1
E_Cont_AV_PONT_PDRA1l %10.1.45 EBOOL état contacteaant pont PDRAL
E_Cont RE_PONT_PDRA1 %10.1.44 EBOOL état contaatetaur pont PDRAL
E_Cont_Soul RAC_PDRAL | %I0.1.47 EBoOL  °@&t Conta‘gg‘g :f”'e"e racleur
E_Cont AB_ RAC PDRAl %10.1.48 EBOOL  état contactsmissé racleur PDRAL
E_Cont EC_PDRAL %10.1.49  EBOOL Statcontacten enrouleur de cables
E_Cont_ PS PDRA1 %10.1.50Q EBOOL  état contacteur moinpable PDRA1
E_Cont_SA PDRAl %I0.1.51 EBOOL  état contacteur fsantie d'air PDRAL
Mod_Loc_CCL_PDRA1 %10.1.52| EBooL| Mode local coffret de commande
locale PDRAL
Mod_Dist_CCL_PDRA1 %10.1.53| EBOOL Mode distant coffret de commande
locale PDRA1
0 arrét d'urgence coffret de commande
Ar_Urg_CCL_PDRA1 %10.1.54 EBOOL locale PDRAL
FDC_RAC_Haut_PDRA1 %I10.1.55 EBOOL fin de coursdeachaut PDRA1
FDC_RAC Bas PDRA1 %10.1.56 EBOOL fin de coursegacbas PDRA1
0 mode local coffret de commande
Mod_Loc_CCL_PS_PDRA1 %10.1.57 EBOOL locale pompe & sable PDRA1
Mod_Dist CCL_PS_PDRA1 | %I0.1.58 EBool Mede distant coffret de commande
locale pompe a sable PDRAL
o mode local coffret de commande
Mod_Loc_CCL_SA PDRA1l %I10.1.59 EBOOL locale soufflante d'air PDRAL
, 0 mode distant coffret de commande
Mod_Dist_CCL_SA_PDRA1 %I10.1.60 EBOOL locale soufflante d'aie PDRAL
FDC_PONT_AV_PDRA1 %10.1.61 EBOOL fin de course pawant PDRAL
FDC_PONT_AR_PDRA1 %I10.1.62 EBOOL fin de course pamiere PDRA1
CAP_OPACIM_PDRA1 %I10.1.63 EBOOL état capteur deénBIDRA1
E_DISJ_Mot_PONT_PDRA2 %Il0.2.0 EBOOL état disjoncteoteur pont PDRA2
E_DISJ Mot RAC_PDRA2 %l0.2.1| EBool ©@ d'sjongg‘ggo‘e“r racleur
E_DISJ_Mot_EC_PDRA2 %10.2.2 EBOOL etat d|SJoncAteur moteur enrouleur de
cables PDRA2
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E_DISJ_Mot_PS_PDRA2 %i0.2.3|  EBOOL €& diSjO”CteLgD”;zﬁur pompe a saple
E_DISJ_Mot_SA_PDRA2 %10.2.4 EBOOL état disjoncteu;l;n;;ezur soufflante d'air
Def DISJ_ Mot PONT PDRA2|  %i0.25  EBool  défaut disjg%‘ﬁg moteur pont
Def DISJ_Mot RAC_PDRA2 | %l0.26| EBool defaut disjoggg‘gzmme“r racleur

défaut disjoncteur moteur enrouleur

)
Def DISJ_Mot_EC_PDRA2 510.2.7 EBOOL de cables PDRA2
Def DISJ_Mot_PS_PDRA2 %028 EBOoI defautdisjoncteur moteur pompe a
sable PDRA2
Def DISJ_ Mot SA_PDRA?2 %10.2.9| EBool défautdisjoncteur moteur soufflante
d'air PDRA2
E_Cont_AV_PONT_PDRA2 %10.2.10 EBOOL état contacteaeant pont PDRA2
E_Cont RE_PONT_PDRA2 %10.2.11 EBOOL état contaatecul pont PDRA2
E_Cont_Soul RAC_PDRA2 | %l0.2.12 EBooL °©@& Conta‘ggtg Asgu'e"e racleur
E_Cont_AB_RAC_PDRA2 %I0.2.13 EBOOL  état contaci@oaissé racleur PDRAR2
E_Cont_EC_PDRA?2 %10.2.14) EBOOL €@ Conta"tel’:,“lgsgrzou'e“r de cables
E_Cont_PS_PDRA2 %10.2.15 EBOOL  état contacteur mpoinpable PDRA2
E_Cont_SA PDRA2 %10.2.16 EBOOL état contacteur fianie d'air PDRA2
Mod_Loc_CCL_PDRA2 %10.2.17| EBOOL| ~Mede local coffret de commande
locale PDRA2
Mod_Dist_CCL_PDRA2 %l0.2.18| EBOOL Mede distant coffret de commande
locale PDRA2
0 arrét d'urgence coffret de commande
Ar_Urg_CCL_PDRA2 %610.2.19| EBOOL locale PDRA2
FDC_RAC_Haut PDRAZ2 %10.2.20 EBOOL fin de coursdeachaut PDRA2
FDC_RAC_Bas PDRA2 %Il0.2.21 EBOOL fin de coursegacbas PDRA2

mode local coffret de commande

0,
Mod_Loc_CCL_PS_PDRA2 10222 EBOOL )0 -\ 0 b & sable PDRA?

mode distant coffret de commande

i 0,
Mod_Dist_CCL_PS_PDRA2 10223 EBOOL 0 "1 e & sable PDRA?

mode local coffret de commande

[0)
Mod_Loc_CCL_SA_PDRA2 %10.2.24)  EBOOL |0 O e dair PDRA?

mode distant coffret de commande

Mod_Dist CCL_SA PDRA2 | %I10.225 EBOOL '\ = % o BDRA

FDC_PONT_AV_PDRA2 %10.2.26 EBOOL fin de course pawint PDRA2
FDC _PONT_AR_PDRA2 %l0.2.27 EBOOL fin de course pamiere PDRA2
CAP_OPACIM_PDRA2 %10.2.28 EBOOL capteur densité PRR
E_DISJ Mot ES 9%10.2.29 EBOOL état d|SJoncteurSr;1t())|t:ur classificateur a
Mod_Loc_CCL_ES %10.2.31| EBOoL| Mode local coffret de commande
locale classificateur a sable
Mod_Dist_ CCL_ES %10.2.32| EBOOL| Mode distant coffret de commande
locale classificateur a sable
Ar_Urg_CCL_ES %10.2.33 EBOOL arrét d'urgence (_:(_)ffret dg commande
locale classificateur a sable
Def DISJ_MOT_ES %10.2.34| EBOOL défaut disjoncteur moteur

classificateur a sable
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E_Cont_ES %10.2.35 EBOOL état contacteur classdizaa sable
Limt_Cpl_ES 9%10.2.36 EBOOL état limiteur descatl)bulgle classificateur a
E_DISJ EV1 %10.2.37 EBOOL état disjoncteur élecaroe 1
E _DISJ EV2 %10.2.38 EBOOL état disjoncteur élecarowe 2
E_Cont EV1 %10.2.39 EBOOL état contacteur électnoeal
E_Cont EV2 %10.2.40 EBOOL état contacteur électnoea2
Mod_Loc_CCL_EV1 %l0.2.41| EBOoL| Mede local coffret de commande
locale électrovanne 1
Mod_Dist CCL_EV1 %10.2.42 EBOOL mode d|stant,coffret de commande
locale électrovanne 1
Mod_Loc_CCL_EV2 %l0.2.43| EBOOL| Mede local coffret de commande
locale électrovanne 2
Mod_Dist CCL_EV2 %10.2.44 EBOOL mode d|stant,coffret de commande
locale électrovanne 2
Mod_Manu_GVC1 %10.2.45 EBOOL mode manuel dégrilleéMC1
Mod_Auto_GVC1 %I10.2.46 EBOOL mode automatique dégn GVC1
Mod_Loc_PTR_GVC1 %10.2.47 EBOOL mode local pupitégrilleur GVC1
Mod_Dist_ PTR_GVC1 %10.2.48 EBOOL  mode distant pngpitégrilleur GVC1
Mod_Manu_GVC2 %10.2.49 EBOOL mode manuel dégrilleMC?2
Mod_Auto_GVC2 %I0.2.50 EBOOL mode automatique disgn GVC2
Mod_Loc PTR_GVC2 %10.2.51 EBOOL mode local pupitégrilleur GVC2
Mod_Dist PTR_GVC2 %10.2.52 EBOOL  mode distant pngpitégrilleur GVC2
Mod_Manu_NT2R %10.2.53 EBOOL mode manuel convoy 2R
Mod_Auto NT2R %10.2.54 EBOOL mode automatique comuw NT2R
Mod_Loc_PTR_NT2R %10.2.55 EBOOL mode local pupgoavoyeur NT2R
Mod_Dist PTR_NT2R %I0.2.56 EBOOL mode distant pigpitonvoyeur NT2R
Mod_Manu_PDRA1 %Il0.2.57 EBOOL mode manuel PDRA1
Mod_Auto PDRAL1 %10.2.58 EBOOL mode automatique PRRA
Mod_Loc_PTR_PDRA1 %I0.2.59 EBOOL mode local pupR2RA1
Mod_Dist PTR_PDRA1 %I10.2.60 EBOOL mode distant pepPDRAL
M_A_PTR_PS_PDRAL %0.2.61 EBOOI Marche arre;%*gff pompe a sable
M_A_PTR_SA PDRA1 %I0.2.62| EBOOL| Marche AeLpUpITe soufflante d'air
Mod_Manu_PDRA2 %I10.2.63 EBOOL mode manuel PDRA2
Mod_Auto_PDRA2 %I0.3.0 EBOOL mode automatique PDRA2
Mod_Loc PTR_PDRA2 %10.3.1 EBOOL mode local pupRRA2
Mod_Dist PTR_PDRA2 %10.3.2 EBOOL mode distant pigpRDRA2
M_A_PTR_PS_PDRA2 %03.3| EBOOL Marche a”etp%’gfze pompe & sable
M_A_PTR_SA_PDRA2 %0.3.4 | EBOOL| Marche a”etppgg'gze soufflante d'ajr
Mod_Manu_ES %I0.3.5 EBOOL mode manuel classificadesable
Mod_Auto_ES %10.3.6 EBOOL mode automag[;qbtljg classificateur 3
Mod_Loc PTR_ES 9%10.3.7 EBOOL mode local pi@éﬁ classificateur a
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D

Mod_Dist PTR_ES 9410.3.8 EBOOL mode distant F;L;%I;[ée classificateur
Ar_Urg_ptr %10.3.9 EBOOL arrét d'urgence pupitre
Mod_Manu_St %I0.3.10 EBOOL mode manuel station
Mod_Auto_St %I0.3.11 EBOOL mode automatique station
Acquit_PTR %10.3.12 EBOOL acquittement pupitre
ENTREES ANALOGIQUES
Snd_nivl_GVC1 %IW0.4.0 INT | Sondede ”"g@gfmont degrilleur
Snd_niv2_GVC1 %IW0.4.1 INT sonde de niveau avaritiégr GVC1
Snd_nivl_GVC2 %IW0.4.2 INT sonde de ”"g\"’}ggmom degrilleur
Snd_niv2_GVC2 %IW0.4.3 INT sonde de niveau avaritiégr GVC2
SORTIES LOGIQUES
Rset_def Grl %Q0.5.0 EBOOL Acquittement général
Rset_def GVC1 %Q0.5.1 EBOOL acquittement défautiliggr GVC1
ORDR_MAR_GVC1 %Q0.5.2 EBOOL ordre de marche dégriliGVC1
Rset_def GVC2 %Q0.5.3 EBOOL acquittement défautiliggy GVC2
ORDR_MAR_GVC2 %Q0.5.4 EBOOL ordre de marche dégrillGVC2
Rset_def NT2R %Q0.5.5 EBOOL acquittement défauvopeur NT2R
ORDR_MAR_NT2R %Q0.5.6 EBOOL ordre de marche conuoy¢T2R
o acquittement defaut dessableur-
Rset_def PDRA1 %Q0.5.7 EBOOL déshuileur PDRAL
ORDR_AV_PONT1 %0Q0.5.8 EBOOL ordre avance pontl
ORDR_RE_PONT1 %Q0.5.9 EBOOL ordre recule pontl
ORDR_MON_RAC1 %Q0.5.10 EBOOL ordre de monter radleu
ORDR_DEC_RAC1 %0Q0.5.11 EBOOL ordre de descenteuatl!
ORDR_MAR_PS1 %Q0.5.12 EBOOL ordre de marche poangable psl
ORDR_MAR_SA1 %Q0.5.13 EBOOL ordre de marche sonffla'air sal
0 acquittement defaut dessableur-
Rset_def PDRA2 %Q0.5.14 EBOOL déshuileur PDRA2
ORDR_AV_PONT2 %Q0.5.15 EBOOL ordre avance pont2
ORDR_RE_PONT2 %0Q0.5.16 EBOOL ordre recule pont2
ORDR_MON_RAC2 %Q0.5.17 EBOOL ordre de monter radeu
ORDR_DEC_RAC2 %0Q0.5.18 EBOOL ordre de descenteuaz!
ORDR_MAR_PS2 %Q0.5.19 EBOOL ordre de marche pongsbbe ps2
ORDR_MAR_SA2 %Q0.5.20 EBOOL ordre de marche sonffla'air sa2
Rset_def ES %Q0.5.21 EBOOL acquittement défaut classificateur
sable es
ORDR_MAR_ES %Q0.5.22 EBOOL ordre de marchee(S:IaSS|f|cateur asa
ORDR_Ouv_EV1 %Q0.5.23 EBOOL ordre d'ouverture EV1
ORDR_Fer_EV1 %Q0.5.24 EBOOL ordre de fermeture EV1
ORDR_Ouv_EV2 %Q0.5.25 EBOOL ordre d'ouverture EV2
ORDR_Fer_EV2 %Q0.5.26 EBOOL ordre de fermeture EV2
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IV) Configuration matériel et programmation

Dans cette partie d’étude nous allons développepregrammer une plate-forme
d’automatisme de tel facon a ce qu’elle soit capabssurer le bon fonctionnement de la
station de prétraitement des eaux usees de ladélMénéa, sous logicielnity Pro XL.

IV.1) L’Unity Pro XL

L'Unity Pro XL [13],[14] est le logiciel permettant la configuration et l@grammation des
plates-formes d’automatismes Schneider Modicon MB@mium, Quantum et Atrium, utilisant les
langages de programmation conformes a la normesCE31-3 :

» langage a blocs fonction (FBD),

* langage a contacts (LD),

» diagramme fonctionnel en séquence (SFC),
» liste d'instructions (IL) et littéral

» structuré (ST).

IV.2) Configuration matériel

Dans la premiere étape on commence par la crédliomnouveau projet nommeéStation
de prétraitement de Ménéa» dans le quel nous allons choisir notre matéeielstructuré le
programme. Une fois cette phase fini on passecariiguration matérielle on choisissant un raok,
module d’alimentation, une CPU, modules dentréetifss, la figure suivante représente la
configuration du matériel choisi.

[ Unity Pro XL : station_prétrai
M0 Fichier Edition Affichage Services Outi

n Automate Miseaupoint Fenétre Aide -5 ]x

dEdS | Bl& s [EEEB = »a - me |’ B® 2=m 2w
FameE a
Navigateur du projet =]

Tg vue structurele Bus [ (B Pas 2020 0280 -

i Configuration
E---BR 0 Bus automate
=~ 0 : B XEP 0800 o
i (P) {P) : BMX CPS 2000
m-f  0:BMXP342020
1: BMX DDI 6402K

]
—-® 2:BMXDDI6402K
B 3:BMxDOI320K
B 4:EMxamI 0810
—-®  5:BMXDDO 640K
I

s

~{Z] Typesdonnées dérivés

1) Types FB dérivés
ik Affectation
gk DEF_STATION

= [ Documerta...| {1 Bus automate] gl MAIN - ... | £a] FORA <OF... [ Editew de d
|
|
i« ', Génération Imparter/exporter Emeur utiisateur Evénement dhistonque FDT A Rechercher/Remplacer [
Prét Mode Lecture/Ecriture 1M NE SR TCPIPA27001 NON GENERE Q  ms

Figure(IV.5) : Configuration matérielle
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IV.3) Table des mnémonique

Les mnémoniques sont des appellations affectéeadnesses des entrées/sorties ainsi qu’aux
meémoires, afin de simplifier la programmation.

On remplit la table des mnémoniques comme le sepité la figure si contre.

[ Unity Pro XL : statio

u Fichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Miseau point Fenétre Aide - &%
AEEE B E 7| @ sHp([EEOB » v A -] 1 =R BE Bam W
@ a
Navigateur du projet 2]
e Variables | Types DT | Blocs fonction | Types DFE|
2 — = — =
3, Station de Prétrattement Hénéa % (B4 |ﬁg Nom (=] [* [W]EDT [7]DDT [710DDT [ DDT déquipement
-3 Configuration T T -
@B 0+ Bus automate Nom Type * Valeur Comme.. v  Homdatage ~@ -
(] Types données dérivés @ CAP_OPACIM_PDRA2 | EBOOL Aucun
£ TypesFB dérivés @ Def_Cat_PRFOR | EBOOL Aucin
i Affectation "% Def DISI GNRL _ | EBooL Aucun
i} DEF_STATION ~ @ Def_DISI_Mot_EC_PDRAT 'EB0OL Aucun =
@0 ES % Def_DISJ_Mot_EC_PDRAZ EBOOL Aucun 1
B GV 4 Def_DISJ_MOT_ES  EBOOL Aucun
Bk v GYC @ Def_DISJ_Mot_GVCI EBOOL Auoun
i} NTR @ Def_DISJ_Mot_GVCZ EBOOL Auoun
[} PDRA |3 @ Def DIS|_ Mot NTZR | EBOOL Auoun
-} Report INFQ I3 - Def_DISJ_Mot_PONT_PDRA | EBOOL Aucun
5 Variables et instances FB % Def_DISJ_Mot_PONT_PDRAZ | EBooL Aucun
o, Vbl eneaes ~ @ Def_DISI_Mot_PS_PDRAT 'EB0OL Aucun
- Variables dérivées % Def DISJ Mot PS_PDRAZ _EB0OL Aucun
@ Varizbles de DDT déquipement & Def DISJ_ WMot RAC_PDRA] | EBOOL Aucun
-l Variables cérivées EfS @ Def_DISJ_Mot_RAC_PDRAZ EBOOL Auoun
-4 Instances FB dlémentaie - Def_DISJ_Mot_SA_PDRA | EBOOL Auoun
~dB Instances FB dérvé % Def_DISJ_Mot_SA_PDRAZ | EBOOL Aucun
~{] Mouvement % D GNRL | EBOOL | feicin
B Commuinication "% DEF_GRL_STATION [BooL | | Aucun
@ Def GRP_ES 'BOOL Aucun
% Def GRP_GVCI | BOOL Aucun
-4 DeF_GRP_GVC2  BOOL Aucun
& DEF_GRF_NT2R BOOL Auoun i
- Def GRF_PDRA1 [BooL | | Aucun i
B St = e e s T 2 : s
Eley Evénements = [ Documenta .| 1 Bus automate] 5| MAIN - IM._.[ Eal PORA <OF B Ediew de @ ]
x|
|
Kl 11\ Génération Importer/exporter Emeur utilisateur Evénemert dhistonque FDT A Rechercher/Remplacer [
Prét LOCAL & NS

Figure (IV.6): Table des mnémoniques

IV.4) Programmation

Aprés la phase de la configuration matérielle’adtdctation des mnémoniques on passe au
développement du programme.

Parmi les langages de programmation avec lesegualbus pouvons programmer la plate-
forme d’automatisme Modicon M340:

-Langage a contact (LD) :La représentation CONT s'inspire des schémas dmuitsy les
éléments de schémas de circuit, tel que contafger@eture et contacts a ouverture, sont rassemblés

dans des réseaux. Un ou plusieurs réseaux formesgction des instructions compléte d'un bloc de

code.

-Langage séquentiel SFC Le langage séquentiel SFC est un langage a Diagegiomationnel
en séquence.

Un diagramme fonctionnel en séquence conforme &s€Ebmpose dans Unity Pro de

v sections SFC (niveau supérieur),
v' Sections de transition
v" Sections d'action.
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Chaque section SFC contient exactement un réseaseguence) dans le jeton unique.

Les jetons multiples d'une section SFC peuvent econtun ou plusieurs réseaux SFC

indépendants les uns des autres.

-Langage a blocs fonction (DFB) Le langage a blocs fonction DFB (diagramme de blocs
fonctionnels) permet la programmation graphiquéldes fonction. Les objets du langage DFB
offrent des aides permettant de structurer unéoseeh un ensemble de :

v" Fonctions élémentaires (EF) et blocs fonctions éléaires (EFB) ;
v Blocs fonction dérivés (DFB) ;

v" Procédures ;
v

Contréles.

-langage de programmation LIST (liste d'instructions) : est un langage textuebgtre du
langage machine. Chaque instruction corresponc&tape de I'exécution du programme par la CPU.

Vous pouvez regrouper plusieurs instructions eeags.

Le choix d’'un langage s’appui sur la complexitd’dpplication et de la tache de commande. Il est
préférable d'utiliser les langages graphiques (SHECet FBD) pour la réalisation des programmes de
commande séquentielle afin d’assurer la mise ant @i dépannage dans les meilleures conditions,
des outils permettant une simulation des progransoeségalement souhaitable.

Dans notre solution nous avons opté pour la progration avec les deux langages FBD et le LD,
notre programme sera structuré de maniere a ceegublocs fonctions du programme principal
{concu en (DFB)} soient programmés en LADDER (LD).

Parmi les blocs fonctions crée : GVC, PDRA, NT2Raque bloc comporte des variables internes
(entrées/sorties) et une section programmée en LR a figure suivante représente ses différents
blocs.
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Unity Pro XL : <

ichier n on  Autormnate ise au point Fen
B8 Fichi Ed A Mi poi F
=8
avigateur du projet [E]
IES e | variables | Types DOT | Blocs fonction | Types DFB
Filtre - =
£5 Station de Prétraitement Ménéa T [®e] Nom(=)F
£5 Configuration
- - N Valeur Commentaire

H&3 0 : Bus automate
2] Types données dérivés
(2] Types FB dérivés

Variables et instances FB
- Variables élémentaires
Variables dérivées
Variables de DDT d'équipement
Variables dérivées EfS
Instances FB élémentaire
Instances FB dérivé

<entrées/sortiess
1 <public>

| <privés
<sections>

5 Sections

MAIN
(01 Sections SR

23 Ewvénements

(7] Evénements TIMER

~-[(Z] Ewvénements E/S

------ ] Tables d'animation

(2] Ecrans d'exploitation

[fL, Documentation

@ Page de titre

@ Informations générales

[ Documents.. [ @ Bus automate] | MAIN : (M... | £o] PDRA <DF . B Edieurded...|

Z[Edition des liens en cours...
= Processus réussi : 0 Erreur[s] . 0 Avertissement|[s]

Regénérer tout le projet 4, Importer/exporter _ Emeur utilisateur 3 Evénement dhistorique FOT e Rechercher/Remplacer  §

Mode Lecture/Ecriture THM Elelel18 TCPIP:127.0.0.1

Figure (IV.7): représentation des blocs fonctiorBDF
Un exemple du bloc fonction (DFEBJVC que nous avons développé est présenté en figure(8

=i GVC <DFB>
[J <entrées:
[ =<sories:
[J <entrées/sorties:
[ <public:
3O «privé:
=-£5

] Gwcl B
oR . 0
: - GVC
Mod_Manu_GVC1— N1 OUT . .
Mod_Manu_HMI_GWVC1—] iz E_DISJ_Maot_GWC1—E_DIS) MAR_GWC_Contf—GVC1_MGODE_CONTINU
. Def_DISJ_Mect_GWC1—||Def_Disj GVC_EN_MARCHE}—GWVC1_EN_MARCHE
- FOC_SRCharg_GWC1—||FOC_SrCheg ToN_WVISUl—Ten_ViSU_Gwc1
-1 . Ten_GWCi—|Ten Toff_wvISUl—Teff_WISU_czwC1
or Toff_GWC1—||Taff GWC_EN_ARRET|—GVC1_EN_ARRET
. Ar_Urg_CCL_GWC1—]||ar_Ugn_CCl Def_GRPS}—DefF_GRF_GWVC1
- Medo_Auto_GVCT—{ N1 OUT 1 Mod_Manu MAR_GVCH—ORDR_VAR. GVGET -
Mod_Autc  HMI_GWVC1— IN2 Mod_Auto .
. BF_MARCHE_GWC1—|{[BF_Marche
BF_.ARRET_GWC1—||BF_Amet
-1 5 rMod_Loc
oR lacoinT
. DEF_GRL_STATION—([DEF_GRL_STATION
Meod_Loc FTR_GVC1— 1M1 ©UT - Miv_Dif_GWC1—[Miv_Diff
Mod_Loc HMI_GVWCT— 1Nz TA_ NIV THAM_GWC1T—||Miv_HL
. -E_Cont_GWC1—{[E_CONT
8
3
OR )
Acquit_ PTR— 1M1 ouT - - Maod_
Aequit_HMI—] Mz - : - :

Figure(lV.8) : Bloc fonction GVC
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GVC

Propriétés:

Version:0.56

Description fichier:

<entrées>:

Nom Type Valeur |Commentaire 2 |
E DISJ BOOL ‘ it
Def Disj BOOL
FDC SrChrg BOOL
Ton INT |
Tolf INT
Ar Ugn CCL BOOL
Mod Manu BOOL
Mod _Auto BOOL
BP Marche BOOL
BP Arret BOOL
Mod Loc BOOL
ACQUIT BOOL |
DEF_GRL_STATION __ [BOOL
Niv Diff’ BOOL

" Niv_HL, BOOL \ =
E CONT [BOOL |

Nom | Type Valeur Commentaire
MAR_GVC Cont BOOL
GVC_EN_MARCHE  |BOOL |

| TON_VISU TIME
Toll VISU TIME b

 GVC_EN_ARRET BOOL

| Def GRPS |BOOL
MAR GVC [BOOL

<entrées/sorties>:

Aucun

<public>:

Aucun

[Auteur : 4 Types FB dérivés Imprimé le 20/06/2015

Service : = 44 GVC

Projet : Page : 4.4 -1/3

Ce document est la propriété de XXX et ne peut étre reprodult ou diffusé sans autorisation préalable.

Figure (1V.9): Liste des entrées/sorties internebldc GVC
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GVC <DFB> : [GVC]

1[2\3\4]5]5\7[8\9[10}11
1 FDC_SrChrg RS_1
WEE RS
Ar_Ugn_QCL
2 EN ENOR
Def_Disi Def_GRPS
3 %— s a1 —{
DEF_GRU STATION
4 ACQUIT R1
5
g | Medauo Moatos Def GRPS E_DISJ COT_MAR_AUTO
R \
7
g | Medpos Mod manu Def GRPS  E oIS COT_MAR AN
B [ \
9
10 Ni;LD}LE[ MAR_GVC_Gant
11 Niv_i—»ﬂ TRS5
12
Niv_Diff AR_GVC_TEMPO MAR_Gvc_Tempo
13 151 =
=] 1T (KA — {
44 ETI-TON_VISU
A
15
o) INT_TO_TIME
16 EN ENO|-
17 Ton—IN ouT
18
TP.6
19
20
NIV_Dit MAR_Gve T AR_GVC_TEMPO
21 Ak it i i
= Lt 14T \
4
22 ET|-Toff_VISU
) INT_TO_TIME
23
EN ENOI-
I
24 ouT
25
26
RS_D
27
RS
28 EN ENO
R.G v _Diff  GVC_TEMPO
29 ‘ MAR_ lvn: Tempo : o NIJ; i GVC_
| |25 | I |
Auteur : [ 441 Sections [imprimé le 20/06/2015
Service : 4{ 4411 GVC | 4‘
|Projet : Page : 4.4.1.1 - 1/2 P walis|

Ce document est la propriété de XXX et ne peut &tre reproduit ou diffusé sans autorisation préalable,

Figure (IV.10) : Partie du programme en LD du QID&B) GVC

Le programme détaillé que nous avons développgrésenté en annexe (2)
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V) Simulation du programme développé

La simulation informatique ounumeérique désigne l'exécution d'un programme informatique
sur un ordinateur ou réseau en vue de simuler @angrhéne physique réel et complexe.

Aprés avoir finalisé le programme de la statiorpdgraitement des eaux usées de la ville de
Ménéa nous avons passé a la partie simulatiomatirgmme qui nous a permet de valider I'évolution
des programmes et de corriger certaines erreursiniglation a été réalisée sur le simulateur du
logiciel Unity Pro XL représenté par la figure(Edjvante :

L~ = -
__'Ccmmande du simulateur de I'a

. BMDC P34 Simulation

N BRR T[]

Dilaws-PC
192.168.1.32

Mom PC hate: |
Adresze [P hite: ]

CAN RUN
SER i
ETH

CAN ERR
CARDERR
1100

MHam projet: | Station de Prétraitement bMénsa

— Clientg connectés-

| Adresze [P
127:000:000:007

& Acces carte Mom client :

vy internetdownloadmanager. com

® rs=

@ Cucle dalimentation

Figure(lV.11) : Simulateur du logiciel Unity Pro XL

On charge le programme dans la CPU du simulategiréee a la table d’animation représenter dans
la figure (11), nous avons la possibilité de fores bits d’entrées et de constater le comportémen

des sorties.

| Modification || Focer | T o4 K OH o= By i
MNom - Valeur Type - Commentaire
B GVC1_ 5 GVC

o FRrs i ey M
2 Def_DISJ Mot GWC1 1] EBOOL
2 FDC_SRCharg GWVC1 1] EBOOL
& Ton_GVC1 ] IMNT

& Toff_GWVCA 1] IMT

& Ar_Umg CCL_GWVC1 1] EBOOL
& BP_MARCHE_GWC1 0 BOOL
& BP_ARRET_GWC1 0 BOOL
& DEF_GRL_STATION 0 BOOL
& Niv_Dif GWVC1 1] EBOOL
& M_NIV_THAM_GWC1 0 BOOL
2 E Cont_GWVCI1 1] EBOOL
& GVC1_MODE_CONTINU 0 BOOL
& GVC1_EN_MARCHE 0 BOOL
& Ton_VISU_GWCA 0= TIME
& Toff VIS _GWCH Os TIME
& GVC1_EM_ARRET 1 BOOL
& DeF_GRP_GVC1 0 BOOL
2 ORDR_MAR_GWVC1 1] EBOOL
-

Figure(lV.12) : Table d’animation
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La figure (12) présente un exemple du bloc fomctB)/C en mode simulation, ou la couleur rouge
indique I'état0 et la couleur Verte indique I'étatdes Entrées/Sorties.

.......... 12
[5 GVWC1 &
OR 10
: : GVC :
Mod_Manu_GWC1— 1M1 OUT - :
Mod_Manu_ HMI_GVC1—] [Nz E_DiSJ MAR_GVC_Contf—GVEC1_MEDE_CONTINU
. Def_DIS]_Mal_GVe1—|(Def_Disj GVC_EN_MARCHE|—GVC1_EM_MARCHE
: 5 FDC_SRCharg_GVC1—[FDC_Srihrg TON_WVISU—t#0s
A1 = 5 0—[ten Toff_WISUf—t0s °
oR . 0— [T off GVC_EN_ARRET|—GWC1_EM_ARRET
. Ar_Urg_CCL_GVC1—|lar ugn_cCL Def_GRPS|—DeF_GRP. GVC1
- Mad-Aute GWC1—IN1  OUT Mod_Manu MAR_GVC—ORDR_MAR. GWGE1 - - -
Mad_Awts HMI_GSWVC1—] INZ Mod_Auto .
. BEP_IMARCHE_GVC1—{BF_Marche
BF_.ARRET_GVC1—|[BP_Amet
i = Mod_Leoc
oR lrcQT
: DEF_GRL_STATION—DEF_GRL_STATION
Mod_Los PTR_GWC1—|{IN1  OUT - Miv_Dif_SVE1—|[Miv_Diff
Mod_Loc HMI_GWVC1—] N2 M_NIV_THAM_GVC1—Miv_HL
; -E_Caont_ GVC1—|([E_CONT
k]
)
oR |
Acquit PTR—IN1  ©OUT - - o g Maod_
Acquit_HMI—] N2 -

Figure(lV.13) : simulation du bloc fonction GVC

V1) Conclusion

Dans ce chapitre nous avons donné un apercu dgésdirbes automates programmables ainsi
gue la plate-forme d’automatisme Schneider Modi@40, en suite nous avons introduit la liste
des entrées/sorties physiques, la configuratiomedie et la programmation de 'automate de la
station de prétraitement des eaux usées de ladglMénéa. Aprés développement du programme de

conduite nous avons passé a la phase simulatiproduamme et validation sous le simulateur du
logiciel Unity Pro XL.
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Chapitre V) Développement des écrans de supervisibala station

1) Introduction

La supervisionest une technique industrielle de suivi et detaile informatique de procédés
de fabrication automatisés. La supervision conckaguisition de données (mesures, alarmes, retour
d'état de fonctionnement) et des parametres de eoderdes processus généralement confiés a des
automates programmablps

La supervision permet de dégager les exploitaggg@ches délicates, surtout dans des milieux
hostiles comme dans les stations d'épurations al@s @sées, et de ne les réserver que pour destache
importante, elle permet de rendre le travail ma@ostraignant pour celui qui I'exécute en améliorant
les conditions de travail, et permet a I'opéragisuivre le fonctionnement du procédé en temgs rée
et d'effectuer des taches de routine (vérificaties parametres, inspection de l'installation...).

II) Architecture d'un systeme de supervision

La plus part des systémes de supervision se comipdssn moteur central (logiciel), auquel
se rattachent des données provenant des équife(Aeidmates). Le logiciel de supervision assure
I'affichage, le traitement des données, I'archivagéa communication avec d'autres périphériguees, |
figure (V.0) représente I'architecture d’un systéheesupervision.

I1.1) La visualisation

La supervision mis a la disposition des opératdessvues synoptiques du systeme physique
lui permettant de suivre I'évolution du procédéistathce, et de le commander en fonction de cette
évolution en temps réel.

[1.2) L'archivage

L’'archivage des données (Alarmes, événement...) grgndne longue durée permet aux
exploitants, I'exploitation de ses derniers pouws fies de maintenance ou gestion de production.

[1.3) Le traitement

Les données recueillies sont traitées et misdsrame pour étre présenter aux opérateurs via
l'interface de visualisation.

[1.4) La communication

Les écrans de contrble et I'automate programmabig en permanence en communication
pour permettre le transfert et la gestion de domeéecaux.
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Opérateur

Visualisation

A

\ 4

Archivage Superviseur »  Traitement

A

\ 4

Communication

A4

Automates programmables industriels

Figure (V.0): Architecture d’'un systéme de supervision

lll) L'interface Homme Machine (HMI)

Une interface homme-machine (IHM) est un disposifibrmatique qui présente les processus
a l'opérateur humain et lui permet de contrélepidecessus. Les IHM sont généralement reliés a la
base de données du systeme SCADA et a des progemapables de calculer des tendances,
sélectionner des données de diagnostic et desmafmns de gestion telles que les procédures
d'entretien prévisionnels, d'informations logiségudes schémas détaillés d'un capteur ou d'une
machine particuliere, et d'un guide de dépannagé bar un Systeme expert voir (figure V.1). Les
IHM présentent des informations graphiques aux aipérs sous une forme synoptique. Ainsi
l'opérateur peut voir une représentation schématitpl la chaine de production ou de l'usine qu'il
contréle.
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Sl
o - « @ W s s O3

Figure (V.1) : exemple d'interface IHM

[11.1) Choix de l'interface homme machine IHM

Schneider présente une large gamme de produits fidlt la station de traitement des eaux
usées de la ville de Ménéa nous avons opté pégrah tactile d&5 “ Schneider Magelis
XBTGT7340 représenté par la figure (V.2) .

Figure (V.2) : MagelisBTGT7340

I\VV) Développement des écrans de contrble

Le programme de supervision que nous avons dgwelppur l'interface homme machine
Magelis XBTGT7340 a été concu sur le logiciel dargsder Electrig« Vijeo Designer V6 SP3.
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IV.1) Logiciel Vijeo Designer

Vijeo Designer est un logiciel de conception atfiguration de vues de procédés des écrans
de contréle tactile Magelis de Schneider électriq@ractérisé par sa simplicité et sa flexibiligé |
Vijeo Designer offre un environnement de travaithg permet le développement de bonnes solutions
de supervision sur les écrans tactile en s’adapbéenm avec les exigences des installations
industrielles.

IV.1.1) Procédure de programmation
La création des applications sous Vijeo Desigmesse par les étapes suivantgs

Créer un projet.

Sélectionner et configuré I'HM

Configuré le module de communication de I'lHM aVectomate cible.

Créer les variables internes de I'lHM et impores Variables de I'automate cible.
Créer et éditer les vues (vue d’accueil, vue giebial la station ...).

Attribuer les variables (boutons et voyants...).

Configuration des alarmes.

Activer les vues dans le simulateur Vijeo-DesigRantime.

© ® N o o~ wDdPRE

Utiliser le simulateur pour tester les vues du pssc

On commence par créer un nouveau projet nommatiost Prétraitement_Ménéa » dans le
quel nous allons développer les écrans de sigiemvle la station de prétraitement des eaux ukees
la ville de Ménéa.

IV.2) Configuration de I'HM

Apres avoir choisi et configuré I'lIHM on passe a la configuration du module de
communication de I''HM pour qu'on puisse le commyué avec I'automate, nous avons choisi le
Protocol de communication Ethernet et on a confidladresse TCP/IP de I'lHM et de I'Automate
comme présenté par la figure (V.3).
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tation |
Fichier Edition Generer IHM Disposer Variable Rapport Cutils  Fenétre  Aide

S [ W, 0 - ﬁi. g;..:p@ @ £ Qj@'—'-_— @ — + Etat:0 -

gl -
I N0 B SR 1 0 0 ] =i | o = ] S T )
= = = A I RERS, == = i i = S - 1. =
2 ; — " =) " o En \ @l = ) o
TS Y L T T B F-.
Mavigatzir | " IHM - Historigue_Alarme - Languel | IHM - Editeur de variables | IHM - Ecrans de base | IHM - Groupeflarmesl - Langue ,-
I .
= ==
OB BEEE =y
Station_Pretraitement_Menea - 'E Résani Général
= HM —
= HE’ Ecrans graphiques Matériel il -
% Ecrans de base ] Options Diescription
1: ACCEUIL
[F] 2: Vue Total De_La_ = Accés distant Type [xBTET7000 Séries -]
3 Un!te_Degrlllage = W Multimédia Modale [IBTG'J_J‘?-“O (1024x758) v]
4: Unite_Dessablage
5: Classificateur_ES [E5] Tauches Couleur de la dble |64K couleurs > |
El 6: Historique_Alarm o
I: Fenétres popup = 1D écran initial E] 1: ACCEUIL
2 del 5
i) (rar.1; . Transférer |Eﬁ’1ernet -
----- [ Formulaires et rapports
Actions Adresse IP dble 2. 8 .0 .. I
Environnement =
MNom de 'hite
Bibliothéque de ressources Ll
- =
b
@Vijeo-rﬂanager EProjetl 2
F % T == __'l Application utilisateur [LEQDEI.I! principal -
Cible - "] tndure le projet éditeur
MNom THM !__
Description i= |¥] Conserver les données d'exécution | ...
Type KBTGT7000 Séries ==
L L T R E R L LV S

Figure (V.3) : Configuration du module de commutima

IV.3) Création des variables internes et importatio des variables externes

Une fois la configuration terminée nawsns importé les variables (Mnémoniques) de
I'automate pour pouvoir les utilisés sur I'lHM, augsous avons crées des variables internes qui sont
utilisées uniqguement dans I'lHM. La figure (V.4¥¢pente la table des variables IHM.

: Fichier Edition Génerer IHM Disposer Variable Rapport Outils Fenétre Aide
g 3 = e I B2, I _ch i At — 2 T
O E 0 ¢ L2 ORMRLTEL =t o "

Ly pilsle =l

- A4 |_Be] Sl =-A B -0 = M - - s SR P
g = A X D—_!_M = Hls_tﬂrlqueiAlarme - I__@n_guei, " IHM - Editeur de variables IHM = Ecrar‘lsde k?_as_e__:
-8 > (B [m] 3 LWL A o Py s
1’CCC_EI_UItL‘ — = Nom Type de données Source dedon... Groupe de scru... Adresse du péri... Groupe d'alarm... Groupe de jour...
: Vue Total De La_
3: Unite_Degrillage T < Alarma DINT Interne GroupeAlarmesl | Aucun
: Unite_Dessablage | ||| 2 + Histarique DINT Interne Désactivé Aucun
: Classificateur_ES 3 + NumAlarma DINT Interne Désactivé Aucun
B Hiedanaue Maiary 4 E " PLC_EquipementiModbus]
: Fenétres popu
. Fopup LI Acquit HMI BOOL Externe EquipementMo... | %UVA6.56.8.255.8 | Désactivé Aucun
[l Ecrans modéles | | I
Formuliies d rapponts LI Acquit_PTR |BOOL | Externe EquipementMo... | %l0.312 | Désactive |Aucun
Actions 2 (Sa} Ar_Urg_CCL_ES BOOL Externe EquipementMo... | %00.2.33 Désactivé Aucun
Environnement LI Ar urg_cCL_GYCL BOOL Externe Equipementho... %0117 Désactivé Aucun
i'lb“"‘hezt”:d,e'““’“b"es LM Ar Urg_CCL_GVC2 BOOL Externe EquipementMo... | %0.1.26 Désactivé Aucun
[#-tgs Alarmes et Evénement - 1 | | | |
I Recettes L Ar Urg CCLNTZR  |BOOL | Extemne Equipementho... %0133 | Désactive | Aucun
-] Journalisation des données L ArUrg CCLPDRAL | BOOL | Exteme EquipementMo... | %10.1.54 | Désactive | Aucun
- [ Variables M LI ar Urg CCL_PDRA2  |EBOOL Externe Equipementho... %10.219 Désactivé Aucun
@~ 2, Gestionnaire d'Entrées/Sort ~ LI Ar_Urg_CCL_STATION |BOOL Externe EquipementMo... | %0110 Désactivé Aucun
W i ] v
T '. L Ar_urg_ptr BOOL Externe Equipementhdo... %I10.3.8 Désactivé Aucun
B Vijeo-Manager B -
L = LI Ar Urg TGBT BOOL Externe EquipernentMo... | %I0.1.8 Désactivé Aucun
A5 ERRIIFEE i LI AVNCE PONT_PDRAL | BOOL Externe EquipementMo... | 3UV46.134.8.255.] Désactivé Aucun
Dassier LI AVNCE_PONT_PDRAZ  BOOL Externe EquipementMo... %UV46138.8.255.] Désactivé Aucun
B‘D'”_ PLC_EquipementModbe LI Bp_ARR_ES BOOL Externe EquipementMo... | %UV46.96.8.255.B | Désactivé | Aucun
escription
¥ (Sa} BP_ARR_NTZR BOOL Externe EquipementMo... | %UV46.91.8.255.8 Désactivé Aucun

Figure (V.4) : Table des variables IHM
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IV.4) Conception des écrans de contrble

Une fois la phase création de la table des mnéquesiterminées on passe a la conception des
écrans de contréle, nous avons commencé par leeptoe de la vue d'Accueil figure (V.5) qui
comprend essentiellement les boutons de navigatitne les autre vues :

- Vue global de la station

- Vue Unité de Dégrillage (Dégrilleur GVC1, GVQ2¢nvoyeur NT2R)

- Vue Unité Déssablage-Déshuilage (Déssableuriiésin PDRA1, PDRA2)
- Vue Classificateur a Sable ES

- Vue Historique des alarmes

5] Vijeo-Designer Ru

; Station de Prétraitement

‘eaux us

Wi EsmnE et
Figure (V.5) : Vue Accueil

* Vue global de la station :

Apres création de la vue d’Accueil nous avons pas$# création de la vue globale de la

station représentée en figure (V.6), cette derm@ssemble tous les équipements de la station
de prétraitement des eaux usées de la ville de &énéec positionnement des voyants de
signalisation sur chaque ouvrage ainsi que desobsutle navigation entre les autres vues
développées.
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Figure (V.6) : Vue global de la station
e Vue Unité de Dégrillage :

La vue de l'unité de dégrillage figuiv.7) représente le dégrilleur GVC1, dégrillewW @
et le convoyeur NT2R, les commutateurs, boutonsguits permettant leurs commande, balises
permettant 'introduction des consignes et aussi deyants de signalisation pour voir I'état des
équipements.

[PAREHE | | ArmeT |

Figure (V.7) : Vue unité dégrillage
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* Vue Unité Déssablage-Déshuilage :

Dans la vue présenté en figure (V.8) nous avongsepté les deux déssableurs-déshuileurs
PDRAL et PDRAZ2 de la station de prétraitement des @isées de la ville de Ménéa, avec
les sélecteurs et les boutons-poussoirs qui pegmddur commande, ainsi que les voyants
de signalisation permettant de voir les états déférents composants des déssableur-
déshuileur.

.: Vijeo-Designer Runtime =

Station de préiraitement des eaux usées de a ville de Ménéa - D1/05/15 :
Unité de Déssablage-Deshuilage ! | SRR LS,

Soufllante
d'air

Tamet 0 ol | FAmee T &

Figure (V.8) : vue unité déssablage-déshuilage

* Vue Classificateur a Sable ES :
La figure (V.9) représente le classificateur a sdfb et ses électrovannes, elle comporte

aussi les sélecteurs, boutons-poussoirs permettacbmmande ainsi des voyants de
signalisation pour afficher son état.
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i

{55] Vijeo-Designer Runtime 6.1.3.320 | e e e

Station de prétraitement des eaux usées de la ville de Ménéa
Unité Classificateur a Sable 2l fa5i S

DISTLOC %%?mwh%mﬁ%&%%%ﬁ%ﬂf&ﬁﬁ‘a%ﬁ%w’J-. 5

®

MANU-AUTO

Sl = ==

Figure (V.9) : Unité classificateur a sable

« Vue Historique des alarmes :

Dans la figure (V.10) nous avons présenté sousdatentableau de quatre colonnes
(Message, date, heur et état) I'organisation dédreage des alarmes que nous allons
programmer, Nous avons aussi programme sur cedtdesiboutons de navigation et
d’acquittement.

=
[53] Vijeo-Designer Runtime

ssage

|Déraut greupe CONVEYEURNTZR. ]
Wl Cérait disjorateur moteur vl ]
DSt groupe DéscabiourDeshinfienrpOfonr ]
Bl et aroupe Déssableur OestigflewrPok. |
W Dsraut groupe Dégritewrsvey ]
M Céraitoreupe Cégriewr ez ]
| T e |
w |aretdigencepoprRe |
]
-]
- 0000000000_]
]
]
0]
- 0000000000_]
]
]
]
0]
- 000000000_]
]
]
00|
- 0000000000_]
]
]
]
0]
- 00000000000_]
]
]

3

-

Figure (V.10) : Vue historique des alarmes
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IV.5) Configuration des boutons, voyants et messagkalarme

Une fois les vues de contrble réalisées nous nomsng intéressé a la configuration des
boutons de navigation et des voyants de signalisagin leur affectant des variables correspondantes
gue se soit des variable interne (variable IHM)@n externe (variable automate) pour qu'on puisse
superviser la station de prétraitement des eawesude la ville de Ménéa depuis I'lHM.

Pour la configuration des alarmes #g(.11), nous avons sélectionné les bits de défaiut
doivent étre affiché comme étant une alarme allaftecter dans un groupe d’alarme on lui assignan
un message spécifique qui sera affiché quand l&wént en question ce produit.

Station_Pretraitement_Menes - & I
Fichier Edition GEnerer IHM Disposer Variable Rapport Cutils Fenétre Aide

R = ENE= R =R b e b miE= @ A A 2T @ — + Fat:o -
SN e W=7 o ey g : — 3 : o e = =
S o e [T L ¢ 1= = - i D] : .- e T s e o
: = b pR - L oy - - A - - f - - S EL - - s [m] - B ssa [
.IHI\.'I - His_toriqueiA_larr_n_e - Languel | . IHM - Edii_:eur de _variabl_es _. IHM - Ecrans de base Z IHM - GroupeAlarmes
S MCEEDIE . Corfiguration du groupe dalammes... | | Ajouter... |
: Vue Total De L
SE R ey Variable Groupe d'alarm... Source dedon... Adresse du péri.. Message
: Unite_Degrillage
. Unite_Dessablage 1 Alarma Groupedlarmesl | Interne Historique
: Classificateur ES | | 2 PLC_Equipe.. GroupeAlarmesl  Externe SLUV46.142.8.25... Defaut général st...
: Historique_Alarm| 3 PLC_Equipe... Groupeflarmesl Externe ZelUV46.104 8.25... Défaut groupe Cl..
i enSires popuUp 4 PLC_Equipe.. Groupeflarmesl |Externe 2%6UV45.107.8.25... | Défaut groupe Dé...
[l Ecrans modéles
R Formulsires Srrappons 5 PLC Equipe.. Groupeflarmesl |Externe P%UVA6.108.8.25... | Défaut groupe Dé...
[E} Actions = 6 PLC_Equipe..  Groupeflarmesl |Externe 2%UV46106.8.25... Défaut groupe C...
11 [3&] Environnement & PLC_Equipe... Groupeflarmesl Externe FolUV46.103.8.25... Deéfaut groupe De...
B3 :E}I Bibliothéque de ressources | F: PLC_Equipe... GroupeAlarmesl |Externe 2%UV46.105,8.25... | Defaut groupe De...
A Al et Eve t
b At adin fer et 9 PLC_Equipe... | GroupeAlarmesl |Externe 2%UV46.159.8.25... | Défaut POMTL
------ ‘@ Groupeflarmesl .
5 z(‘ Fecettes 10 PLC_Equipe.. | Groupeflarmesl | Externe FelV45.162.8.25... Défaut PONT2
- B3] Journalisation des données 11  PLC_Equipe.. @ Groupeflarmesl Externe %UV46.155.8.25...  Défaut Psl
----- Wariables - 12 PLC Equipe.. Groupeflarmesl | Externe %%UV46.157.8.25... | Défaut P52
Sl oL d b 13 PLC_Equipe.. GroupeAlarmesl | Externe 2%UV46.160.8.25... | Défaut RACLEUR 1
EE Vijeo-Manager |[ES Projet = P -
L} 14 PLC_Equipe.. Groupeflarmesl | Externe 2%LUV46.161.8.25... Defaut RACLEUR 2
: 15 PLC_Equipe.. Groupeflarmesl Externe PUV46.156.8.25... Défaut SAL
Groupe d'ala... = 16 PLC_Equipe.. Groupeflarmesl Externe FeUV46.158.8.25...  Défaut SA2
Mam Groupeilarmesl 17 PLC_Equipe... Groupeflarmes]l | Externe %UV46.171.8.25... | Arret d'urgence C...
Nb dialanmes hi g 100 1 18 PLC Equipe... | GroupeAlarmesl |Externe S%UVAG.166.8,25,.. | Arret d'rgence CC...
Mb d'alarmes di (3 1B
Enreaistrer dans Activé

Figure (V.11) : Configuration des Alarmes

V) Simulation

La simulation se fait a trévéfeatil de simulationVijeo-Designer Runtimequi
communique avec le simulateur du logiciel Unity Rio(vu dans le chapitre précédent). En temps
réel cette communication nous donne la possilditéhanger I'état des commutateurs et boutons-
poussoirs virtuels sur le Vijeo-Designer Runtimeat I'impacte que sa donne sur |'état des vagabl
du programme de l'automate sur Unity Pro XL, aasspeut voir I'évolution en temps réel du
procédé sur le Vijeo-Designer Runtime.

VI) Conclusion

Ce chapitre a été consacre au dépelopnt des écrans de supervision, dans les quess no
avons développé les vues de contrdle, configurbdasons, voyants virtuels de I'interface utilisate
de facon a ce que les opérateurs puissent commansigivre I'évolution du procédé de la station de
prétraitement des eaux usées de la ville de Ménéa.
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Conclusion général

Le modeste travail que nous avons réalisé nousvaildéun des multiples domaines de
I'application de I'automatisme et de la supervisieh aussi la facon avec la quelle les études et la
réalisation des projets de taille sont faites.

Cette expérience que nous avons vécu au sein mteepeise L&M Technique Sécurité avec
ses ingénieurs et ses techniciens nous a permgéabeivrir le milieu professionnel et de concrétise
nos connaissances théoriques dans le domaineywattgsurtout nous initier au fonctionnement des
stations de prétraitement des eaux usées.

Le développement des schémas électriques, du pnaggade la plate-forme d’automatisme
Schneider Modicon M340, et la conception des écdmgontrole de linterface homme machine
Schneider Magelis XBTXT7340 nous a permis d’élargis connaissances dans les techniques de
programmations et de la supervision, qu'a la déedavet la maitrise de nouveaux logiciels de
conception industriel utilisés dans le domaine'@gtdmatisme.

Nous souhaitons que ce modeste travail va nousr sevbase de départ pour notre vie
professionnelle et sera d'un grand apport et sdppour les promotions a venir au sein de
'université.
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UMm

Ce travail a consiste a développé une solution pgcammable de conduite sécurisé
de la station de prétraitement de la ville de Ménéqui passe par la réalisation d’une
présentation générale des stations de traitement si@aux usées, une présentation
technique des équipements de la station de prétrainent de la ville de Ménéa, la
modélisation par Grafcet de son mode de fonctionnesnmt automatique, ainsi que ses
schémas électriques.

Le développement de la solution programmable quiesa implanté sur la plate-
forme d’automatisme Schneider Modicon M340, qui estiéveloppé par Unité Pro XL.

L’interface homme machine Schneider Magelis XBTGT34 est sélectionné pour
la supervision, la configuration de cette derniéret la conception des vues de contrbles
est faite par Vijeo Designer.
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