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Résumé du mémoire

Notre projet de fin d’études effectué au sein detdéion d’épuration des eaux usées de BARAKI a
été dans le but d’amélioré le fonctionnement dealdie déshydratation de la step en automatisant la
totalité de cette phase de traitement des eaus @&k développer des nouvelles vues pour sa
supervision.

Grace aux informations fournies par le personndletdreprise WABAG Algérie, nous avons pu
concevoir une station, en passant par plusiétaipes, a fin d’arrivés a une solution
completement automatisée et sécurisée.

L’objectif de notre travail consiste aditr le fonctionnement détaillé de la partie
déshydratation de la STEP de BARAKI et de développe solution de commande et de

supervision « on line » a base d’'un automate 4« SYP300 ».
Pour ce faire nous avons décomposé notre travaingnchapitres :

» Dans le premier chapitre de ce mémoire ndé&srivons en général la station
d’épuration des eaux usées de BARAKI et ertiqudier les différents ouvrages que
possede cette derniére.

» Le deuxieme chapitre, est consacré aux typemohmunication entre automates
programmables industriels utilisés dans la stal®BARAKI, tel que le HMI, le PROFIBUS
et la communication radio.

» Le troisieme chapitre est consacré pour la mod#isae la partie déshydratation par I'outil
GRAFCET.

» Le quatrieme chapitre traite le développement dmlation programmable.

» Le cinquiéme chapitre est consacré a la supervisinctionnelle de toute la station, ou nous
avons cree des vues correspondantes aux compdsdatpartie déshydratation.

» Eton termine par une conclusion générale.
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Introduction générale

L’ eau est un bien précienx. Aprés I'oxygéne. I'ean est notre second besoin vital. S1 l'on peut rester 5
SEMAINes sans manger, on ne peut pas rester plus de 3-4 jours sans boire, méme si1 elle couvre 70 % de la
surface de notre planéte bleue, seuls 3 % de cette eau est de 1'eau douce, apte a entretenir la vie continentale,

le reste est constitué d eaun salée.

L ean usée est 'eau qui a été utilisée et qui dodt étre traité avant d’étre réintroduite vers d’antres
sources d’eaux. Les eaux usées proviennent de plusieurs sources. Tout ce que vous évacuez en tirant la
chasse d’eau et lorsque vous utilisez vos éviers est considérer comme de 1'eau usée. L'eau de pluie. ainsi que
les différents polluants qui s’ écoulent dans les égouts. aboutissent dans les établissements de traitement des
eaux usées. Les eaux usées peuvent aussi provenir de sources agricoles et industrielles. Certaine eaux usées
sont plus difficile & traiter que d’autres, par exemple: les eaux usées mdustrielles peuvent étre difficile a

traster, tandis que les eaux usées domestiques sont relattvement facile 4 traiter.

Notamment en Algérnie. ces demiéres années 1l v a un grand investissement dans le domaine de 1'eau par
exemple, la réalisation de plusieurs stations de dessalement d’eau de mer ainsi que les stations d”épuration
des eaux usées, dont Ia station de BARAKT qu est la plus grande station au nivean d” Afrique. elle se situe a

Alger et elle traite les eaux prevenant de QUED ELHARACH. notre étude va se baser dessus.

L obyectif de notre travail consiste a émdier le fonctionnement détaillé de la partie déshydratation de la
STEP de BAFAKI et de développer une solution de commande et de supervision « on line » 4 base d'un
automate « AP S7-300 ».

Pour ce faire nous avons décomposé notre travail en cing chapitres :

# Dans le premier chapitre de ce mémoire nous décrivons en général la station d’épuration des
eaux usées de BARAKI et en particulier les différents ouvrages que posséde cette dermiére.

# Le deuxiéme chapitre, est consacré aux types de communication entre automates programmables
mndustriels utilisés dans la station de BARAKIL tel que le HMIL le PROFIBUS et la communication
radio.

# Le troisiéme chapitre est consacré pour la modélisation de la partie déshydratation par 1" outil
GEAFCET.

# Le quatriéme chapitre traite le développement de la solution programmable.

# Le cinquiéme chapitre est consacré a la supervision fonctionnelle de toute la station, ot nous avons
crée des vues correspondantes aux composants de la partie déshvdratation.

# Eton termine par une conclusion générale.



I Introduction [1]

La station d épuration de BARAKIT est de type boues, activées avec une capacité nominale de
900 000 Equivalent habitants.

Elle est dimensionnée pour recevoir une quantité d’eau usée estimée de 150 000m*/].
L ammvé principale des eaux usées (70%) proviennent de la station de pompage d’El-Harrach appelé
(SRG2). elle regroupe les 10 arrondissements du Grand Alger et les 30% arnvent d'une mameére gravitaire
dans un collecteur de Baba Al

Une fiois I'eau est épurée elle sera acheminée directement pour étre versée dans I"'Oued El
Harach.

Sur la base des documents officiels de la direction d’hydraulique de la wilayva d”Alger DRHEE.
L historique des mstallations de la STEP de BARAKI est marque par les éfapes survantes :

1980 - mise en route des 1nstallations

2004 : la DRHEE de la wilava d”Alger confie a VATECH WABAG Algéne |a réhabilitation de
IISE €N SerVICe.

Décembre 2007 - date de la mise en service.

Mars 2009 : début d explostation.

I.1. Présentation de la station d’épuration des eaux usées de Baraki [2]
L épuration des eaux usées de BARAKI se fait en trois étapes qui sont

Le prétrattement (traitement physique)

Le traitement biologique
Le traitement des boues

ad 3
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Figure I.1. Schématisation de la station d’épuration de Baraki



I.1.1. Le prétraitement
Le prétraitement est une succession d’opérations dont ['objectif est '1solation des déchets physiques.

# Poste de Relevage (PR) : 1l contient deux postes de relevage (PER1. PR2) permet de relever les eaux
au-dessus des autres ouvrages pour ensuite travailler de mamére gravitationnelle.

» Dégrillage - la STEP dispose de deux types de dégnlleures (grossier, fin) ; leurs réle est de retenir
les déchets grossiers et fins

# Déshuileur/dessableur - 1l est destiné a éliminer les matiéres de types graisses et corps flottants,
ainsi que les matiéres lourdes (sables).

I.1.2 Le traitement biologique

Le traitement biologique est constitué de deux parties dans le but est I'extraction des boues et des
EAUX EpuULEe.
~ Bassins d’aération : leurs rdle est d’éliminer les organismes hiodégradables des eaux usées.

# Décanteurs : C'est la phase finale du traitement de I'eau. les boues décantent et I'eau sera rejet
vers Oued El Harach.

I.1.3 Le traitement des boues

Le trattement des boues disposes de trois parties dont 1'objectif principal est de dégrader le
contenu organique des boues et abaisser leur teneur en ean.

# L’épaississement des boues : le but de cette phase est d’éliminer les particules aérobies des boues.

» La digestion : dans cette partie la boue se stabilise aprés avorr éliminé les particules anaérobies. Et
ausst la production du biogaz. ce gaz sera utilisé pour faire fonctionner les chaudiéres et I'excés sera
brulé au niveau du torchere (ce gaz est utilisé pour la production de 1énergie électrique dans
certaines STEF)

# La déshydratation : la boue dans cette phase est égouttée avant d étre envoyée dans le milien
exténenr

[.2 Description des ouvrages [2]

I.2.1 Poste de relevage : représenté sur la figure L2

- PR1 : les eaux brutes relevées depuis SRG2 sont reprises par trois pompes a vis 01-PM-
01/03 ; dont les caractéristiques suivantes : )
-Deux petites vis identiques, leurs débats est 2m™/s et une pussance de 350KW
-Une wvis plus puissante dont le débit est de 4m’/s et une puissance de S00KW
Le PR1 contient



-Des poires de niveaux LSAT-01-001et LSAT-01-002 assurent respectivement la protection contre la
marche a sec des pompes a Vis.
-deux ventilateurs d"air motoniseé 01-MB-01/02.
-PR2: les eaux brutes arnivant de PR ainsi que celles de la localité Baba Ali sont aussi
pompees par trois pompes a vis 02-PM-01/03 w ; e poste de degrillage : les caracténistiques des pompes 3
vis sont identique a celles de PRI, ainsi que les ...es de niveaux et les ventilateurs d aire motorisés.

Les deux PR possédent des sondes ultras soniques, toutes les vis sont commandées par I armoire de
commande ET01 équipe d'un automate $7300.
Les PR sont asservis par des instnunents de mesure.

Ventilatenurs i m

. Pompes 2 vis

R IR |

| ms comomn |

Figure. 1.2. Poste de relevage

1.2.2. Dégrillage : les eaux relevées du PR2 passent a travers deux lignes de dégrillages identiques.
-Ligne de dégrillage : chaque ligne contient deux deégrilleurs, un grossier (04-F-01) et un autre fin

(04-F-02) chaque dégnlleur (peigne, ratean) est commandé par son propre coffret (équipeé d'un 57 200),

d’'une sonde différentielle de niveau (LDISAHO4-001), dun vern hvdraulique pour assurer la manceuvre du

ratean, d un moteur d’entrainement du ratean (04-FM-01) et d'un jeu de fin de course (figure 13).

Les refus de grilles sont transportés par des convoveurs a bande représentés sur la figure 14, vers des

bennes, qui sont transportees a leurs parts par des convovewrs a chame.

Figure. L3 : dégnilleur |



Figure, L4, Convoyeour de refus de grilles

I.2.3. Dessableur déshuilenr : 1a figure I3 représente le dessableur déshwmileur, 1l est constitué de :

- Surpresseurs d’atre - deux surpresseurs 09-BM-01/02 pour faire flotfer les mules.

-Pont de dessablage-deéshuilage : effectue deux movvements pour racler les niles flottants et racler leg
sables an fond (respectivement), il est prévi d'vn coffiet de commande et de puissance des moteurs 05-ShI-
02/03 d’entranement et 05-SM-01 qui sssure 13 montée et 12 desceate du racle.

-Pont roulant © son entramement est assure par deux moteurs (03-SM-02/03 les courses du pont
ronilant et les nositions des racles sont contralés par des fin de conrses électriques

-Pompes 4 sable - trois sompes deux en marche une a Uarrét 05-PM-01/03 refoulement du sables vers le
rlassificatenr pus 1 évacnation du sable vers 1exténienr

-Pompe exhaure : la porape 05-PM-04 quu sert 2 pompee les eaux drainzes dans le locale de pompe a
sahle vers I"entrée dn dessablenr-déshmilenr

-Pompes a graisse - denx pompes 03-PM-05/06 lears roles est le refoulement des graisse vers une
rrerne

(L T e T
(o= 1

Figure. 1.5. déshuileur-dessableur

&



[.2.4. Locale de production d’aire : Ce locale comporte deux compresseurs (9-BM-
01/02), trots turbocompresseurs (00-BM-10/20/30) et des ventilateurs pour le refroidissement du
locale (figure 1 6).

-Les surpresseurs : fourmssent de l'aire sur pressé au fond du dessableur déshuileur afin de
faciliter la montée des huiles et 1a descente du sable, un seul compresseur fonctionne en continu
avec ['autre a "arrét, une permutation cyclique se fait toute les 24 heures

-Les turbocompresseurs : chague un d'entre eux est doté de son propre coffret de commande et
controle locale LCP (09-EPU-01+03), d un moteur prncipal (09-PM-01/02/03). un refroicisseur
d hmale basé sur un échange thermique huile-are (09-BM-13/23/33).d une pompe de recirculation
d’lmule a travers le refroidissent{09-PM-10/20030), d'une vanne de mise a 1" aire du démarrage (09-
VYM-11/21/31), d'une vanne motorisée d aire(00-VYM-10/20/30) a anti retour d’aire et d'un
servomoteur pour régler la diffusion d'atre a travers les alettes du mrbocompresseur (09-3X0-
10/20/30).

Les turbocompresseurs sont régulés par les sondes d'oxygene placées dans les aérateurs | cette
regulation est faite par I'intermediaire le coffret de la commande principale MCP (09-EPT-04)

Deux turbocompresseur sont suffisant pour I'alimentation des aerateurs, une permutation cyclique
se faif toute les 24 heures (selon e nombre 4 heurs de fonctionnement).

Figure. 1.6. locale de production d’air

I1.2.5. Aérateur biclogigue :(Représenté sur la figure 1.7) les eaux prevenant du
deshuleur-dessableur ainst que la boue recirculée  sont acheminges vers les deux bassins
d aération Les turbocompresseurs delivrent de 1'aire pour les deux bassins d aération et seront
régule localement a Laide des sondes doxvgene (QIRACAHLOS-001/002) Implantées dans

chaque bassin.
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L1.2.6. Clarificateur (décantation) : la décantation comporte quatre clarificateurs (10-SM-
(01=04). chaque un d entre eux est éguipe de son propre coffret local de puissance (10-EPTU-
01=04). d"un pont raclenr (10-SM-01+-04) mum d'une pompe {10-PM-01+04) refoulant les ecumes
vers la bache central du décanteur afin de les chemines avec les boues recirculees.

1’eau est envoyee vers les bassins de confacts puis rejetee vers L'oued.
-Recirculation des bowes et extraction des boues :

Dewx vis (13-PM-01/02) sont prévoes pour pompe la boue recirculée depuis une bache
d aspiration commune vers les bassins d”aération; ces vis sont asservis par des poires de nivean
mstallees dans la bache d’aspiration (LSL-13-002, LSH-12-002, LSHH-13-001).

Le débit des boues recirculées depuis chaque clarificatenr vers la bache d aspiration des deux vis est
contrdlé par nne vamme motorisée (13- VIVP-001=004).

Chaque vanne motorisée est asservis par une sonde de nivean ultrasonique (LICAT-13-001+004).

Quand aux boues en exces, elles sont refoulées par les pompes (13-PM-10/20/30) des decanteurs vers
" épaississeur, ces pompes sont asservis par des sondes de mveau LISAHL-14-001/002) placées dans

I'épaississenr ef ausst par le débit metre pour boue en exces (FIQSEH-14-001).



Fipore. 1.9 Pecrculator des bouss

1.2.7. Fpaizsiznenr -

Les boues &0 @xces sont pompess vers le bac de dismibution [14-CT-03 sonf enaite
concduztzs vers les deus epaisslssenrs.
Chagus épatsslssenr esr eguipé 4 mn macamisme de Rolage avann deus moreurs 4 sniratrement
(I=-SM-0102, 15-5M-0304)
# Station de pompaze de boues epansies
Ttois figees composes chanme d'un broven: a bowe: ef d'upepompe 2 boues eptssies (15-MM-
C1/15-EN-010 a1 5-MM-03/15-PM-03)
Themx Hewes spulament som en foncboemement Ta fraciema liene resie s sacmas
eanmoins a parte du poste de supervizion, 1'opemtewr peat chotsr en fimction da dabit seuhaite,
uoe ou f=uxs ligoes a meatie en semvice Le crcut de porepaze nomeal et celud vars les dizesienrs, celu

vers les bacs de copditiomnament est wiilise excepticanellement comyrs by-pass, L'opézaeur doit dlars
selectioener deprzs le poste de suparvision b cirontt de pompaze souledte.
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Figure. I.10.Epaissizsseur

1.2.8 Digesteur :
Ils existent trows digesteurs : deux primaires et un secondaire.

Les deux primaires - sont alimentes par les pompes a boues (15-PM-02/03), cette bous meélangés par des
melangeurs 16-MM- 1014 (16-MM-20=24).
Le sens de rotation des melangeurs est comume suit

-Les cenmales toument au sens inverse des peripherigues.
Cette boue est aussi recirculee par les pompes 28-PR-01/02 et chauffee 2 357 par deux chandieres (22-G-
03/04), (1 mullivn k Calosie Dew) qui fosctonnenl pa deus combusibles iogas el gasoll. Les chaudieres
sont asservies par des thermuostats.

La sécurite : les locaux techmques de la digestion sont équpés de détectenrs de fuite de zaz (QSAH-28-
0oLy
Le digesteur secondaire : aprés un temps de séjours on envoya la boue vers le digesteur secondaire pour le

stockage et en fin la déshydratation. La figure 11 représente les deux digesteurs.

1



Figure. I.11 : digesteur

L.2.9.Filiére Gaz :
Le gaz prodult an niveau des digest=urs (figure 1.1 2) est transporté par des concuites
gravitaires vers le gazometre [18-IN-01), ce gaz est pompe par surpressewr (18-PM-C2) et lexces
vers le forchere par deux surpresseurs (12-PA-04/05).

Figure.l.11.filire gaz

11



[2.10. L*alimentation des différents cuvrages constituant 1z STEP [3] -

L’ alimentation des différents ouvrages de la STEP est schematisée comme suit

Figure I.14. Alimentation basse tension

Lz cheminement de 1"alimentation élecmigue de toute la station d épuration des eaux wsées de BARAKT eat
represente sur le tableav represente s1 dessouns.

12



LOCATISATION

DESIGIHATION

MT

oT

kv

EHo1

Arrrvess SONELGAZ 01, =02
Disjoncteurs depart BO1, BO2
Diyjoncteur couplaze B11

Transfos 30kv/10kv 2 x 5 MVA TR, TR2

[ Ok

EH(2

Transfos 10kw/3 3kv 3 = 1600kva TC1, TC2, TC3
Transzfas 10kw/0 4kv 2 x 500kva TFOL, TFO2

03 Callales HYV Turao B11, B12,B17
Sechomeur BOL, B02

Disjoncteuwr de couplage BO3

(2 Depart EH03/EHN4 B13 Els

EHO3

Transfos 10kv/0,4kv 2 = 1600kve TFOL, TFOZ

02 Becdomneur tanifos B11, B12

02 Secopmmenr BO1, BO2

EH04

ET01

Transzfas 10kw/0 4kv 2 x 500kva TFOL, TFO2
02 Sectoomneur transfos B11, B1?

02 Secnommeur BOL, BO2

02 Arrmeaes TEOL, TFO2

Arrives generateur 250kva

Armoires elacirigques alimentent le batiment ds
dégnllage et les vis

ET03

02 Aspvees TTOL1, TTO2
Arrives gensrateur 130kva
Les armodres éleciriques

ET04

03 pompes das bouss en exces, pompe exhas
02 pompes ds rabatiement ds mousse
Armoies alechigues

ETO5

03 pompes das bouss avee broveur, pompe sxhaurs
Armoires alacirigquas

ET06

Armoires elacirigques de commande des filtras,
preparzizon Polymere et cotive: groupe hvdrofor
02 coffrets commandes uniteé preparation polvmers
02 amrrees, départs ETO5; ETO7

ETQ7

Armoires de commende de la degitions

ETO2

Armoie de commazde DessablearDashmlen







L[.2.11.Mode de marche des différents ouwvrages de la STEP :

Afin de permetive un pilotage manuel de la station tons les owvrages de transformation constiant la
S5TEP son noumit de denx modes opératoires Local(L), Distant{D].
Chague squipement des ouvrages précédemument cités est commandé par son boitier de commande
locali(BCL), équipe d un comuuutatenr & frois positions L-0-D (Local, posiion zéro, Distant), un bouton
poussolr MYA (Marche, Arrét) pour le forgage des équipements et un arreét d urgence.
Il est a noter que le mode manuel est prioritaire par rapport au mode de conduite antomatizée.

Mode local :
Aumods local le commmtateur est it en position L et on commande par les deux boutons MAA

Mode distant :
Le commmtatenr est mit en positton D et on commande a partir de la salle de contréle (superision)
d’on on distingue deux modes de fonctionnement - distant manuel(DM) et distant automatigue(DA),
Les mformations sont transmises des ammoires vers la supervision, ce systéme de commands modeme est
réalisé grice a une liaison de communication a relais radio.

Conclusion
Dans ce chapitre nous avens donné une description géneérale du fonctionnement de la STEP de Baraki en

particulier les différents ouvrages que possede la station. Cecl nous a permis de mienx comprendre le
process

Installe dans cette station de traitement des eaux usees.

Cette étude sera une plateforme de base pour la modé£lization en vue de 'implantation de ¢a commande et de
meéme pour le développement des plateformes de superision.



I ntroduction

Dans une station d’épuration, les multiples étajgegaitement des eaux usées (depuis le batiment de
prétraitement mécanique jusqu'a la déshydratatitmiyent étre parfaitement harmonisées. C’est la la
seule facon de garantir un rendement d’épuratieweéhinsi qu’une utilisation optimale des
équipements. A cet égard, la qualité de la commdedentrainements joue un réle essentiel, a
savoir leur performance, leur comportement de répmia le systeme SCADA

Il existe de multiples fagcons de faire communidesrterminaux a distance avec le systeme SCADA

: modems téléphoniques, modems radiofréquence, modellulaires, par satellite et ondes
radiofréquence.

I1.1. Définition du SCADA

Un SCADA, acronymede langlaisSupervisory Control And Data Acquisition (télésurveillance et
acquisition de données), fournissent a la foisviles graphiques de I'état des terminaux a distahce
leurs historiques d’alarmes. Il permet de visualismsemble des données du procédé et d’intervenir
a distance sur les machines en temps réel. Il gélex rapports d’exploitation et de contrdle de
données environnementales. Il archive la syntheseldnnées dans ses bases d’historiques.
Le SCADA permet :

* De visualiser les données d’exploitation a trava totalité des installations.

» D’acqueérir, stocker et extraire les données d@igqtion importantes avec les commentaires
saisis par l'opérateur.

* De visualiser les tendances en temps réel a plartionnées temps réel ou depuis les bases
d’archivage.

» D’améliorer la disponibilité des installationsdet fournir des informations fiables.

* De capter les notifications d’alarme adrességseasonnel d’exploitation et de maintenance
par message texte ou par « pager » vocal.

» De générer des rapports d’exploitation et lepoais réglementaires régulierement

» De gérer la sécurité des processus et des poeéddaévers I'ensemble des installations et
d’administrer les authentifications et les habiidas pour I'accés des personnels.

11.2. Types de communication[4]

lls existent plusieurs types de communication eatrtemates programmables tel que le MPI,
le PROFIBUS, la radio...

[1.2.1 Le MPI :( Multi Point Interfacg c’est une liaison nécessaire pour programmer un
automate programmable industriel depuis un pantemaiielligent (PC, calculateur).
L’interface MPI disponible sur chaque CPU permeindtoté un échange de données cycliques
simples (sans acquittement) et d’autre part unrgggarogrammeé de plus grosse quantité de données
(avec ou sans acquittement).
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PG/PC with STEP7

Cell Master (S7 300) Cell Slaves (S7 300)
Station1 Station2 Station3

VO Signals

Figure. II.1 Protocol de communication PMI

11.2.2 Le PROFIBUS : (PROcessFleld BUS) est un réseau de terrain ouv
C'est un systeme de communication numérique cotivraa vaste gamme d’application,
particulier le domaine d’automatisation d’'usineletprocees, il permit :
-La ransmission de données de type action réflexe @véemp de réaction trés cou
-Le raccordement direct de capteurs @ctionneurs sur le bus.
- Le fonctiomement en sécurité intrinséq
- Le dialogue entre automatisshet péiphérie décentralisée.
-Un échange de données complexes et volumineusesggestio de cellules.
De ce fait l'offre des produits communicants sBusfibus est forte, de plus 3000 produits pa
grand nombre de société dont Schneider, Festo,eb®n

Fil A protection Gaing&siteure

Gaine extérieul

Figure. II. 2.cable Profibus

-Le Profibus se décline en trois varial rependant chacune a une application bien spé«

» Profibus-DP (Decentralized Peripheral) :destiné aux applications de type méeesclave
en mono maitre pour la gestion des équipementsrdte-sorties déportées avec des tel
d’accés extrémement courts. Le fonctionnement rmafitre est possib

» Profibus-FMS (Field bus Message Specification)destiné aux applications nécessil
I’échange entre maitres pour la synchronisationt/iés de contrél-commande, basé sur
messagerie MMS (Manufturing Message Specificatio

» Profibus-PA (Process Aitomation) : destiné aux applications de contréle de pro
nécessitant la communication avec des équipemertexichin (capteurs, actionnet

Permettantine télé alimentation des équipements et un famegiment avec sécuri

intrinseque en anidnce explosiv
1€



Tout équipement pouvant s’interfacer a Profibusasdctérisé par un fichier
configuration GSD (General Station Descriptic

CMNC API
asi|ll] EREN
?;;fg: Sellule g Profibus FMS )
au bus <« 100 ms
= | AP PC SNCC IHM
immE,

MNiveau terrain ] Profibus-DP )
Temps d'acceés 1
au bus = 10 ms Passerelle

T CT11 DP/PA
MNiveau capteur- Moteur E/S \
actionneur 0 Profibus-PA )l

Temps daccés
au bus = 10 ms E

Capteur Vanne

CMNC : Computerized Numerical Control
IHM : interface homme-machine
SMNCC : systéme numeéerique de controle-commande

Figure. 1.3 Classification des réseaux Profibus

[1.2.3 La communication radio : La communication radi(figure 11.4) entreautomates est la solutit
adéquate pour eviter les catpes compliqués lors de la communica avec des équipemer de terrain
en mouvemenisinsi la connectivité des sites de productiamd’distance allcs jusqu'a 5Km, Ii
communication radio permet :

-Une installation et un paramétrage faci

- Suppression du cablage complexe qui était le slagghénomeéne d’usure qui, eux méme étz
I'origine des arréts prolongées et cout

- La protection déinvestissement grace a la conception industriellec le degré de protectic
IP 65 (les constituants de la radio sont étanaH&Esu et aux poussiéres et peuvent étre utilidén: de
larges plages de températuréOpC ,70°C])

-Disponibilité di réseau grace a la redondance de la transmpour des applications critiqu
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Figure. I1.4 Représentation d’'une communication radio

I1.3 Protocole de communication utilisé dans la STE de BARAKI [5]

La technologie radio utilisée a la station d’éprades eaux usées de BARAKI est celle de Phoenix
Contact, une technique radio fiable pour les rées®MLAN (IntiligentWirlessL ocal AreaNetwork),
elle facilite au maximum I'accés de l'utilisatewr support de la transmission.

Le réseau local industriel sans fil IWLAN Phoenermet une communication homogéne, jusque dans les
secteurs difficilement voire inaccessible jusquggrace a la réservation de la bonde passanta ou
surveillance de la liaison radio.

Le schéma suivant résume tous types de commuonicatia station d’épuration des eaux usées de
BARAKI:
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Ressau PC <m=s= PLC

CRDULELR CHOLLELR

B0
EFBLNK

O-EPLLOT
ET2005 CPU

O BPUOD
ET00% £PU

(28 =al R ]
ET2005 CPU

O EPULO4
ET200% CPU

ETO M1 53

ETO4

_‘““:E_::/ﬂ - & "”"'W»'ttjy ETOS
X ot -
ET2005 Compact

Communication Profibus

. ﬂi %M‘“

Communication Radio

Figure. I1.5 Protocole de communicatiorla station d’épuration des eaux us de BARAKI
11.3.1 Wirless accessoires

II.3.1.1 Radio FL WLAN 24 DAP802-11 et Radio FL WLAN 24 EC80z-11 : sesdeux types
de radiosont utilisées a la STEP.
1. FactoryLine WLAN-Dual-Acces-Point, d’alimentation 24 V DC, d’une fréquence2,4
GHz a 5 GHz, (deux antenne
2. FactoryLine Wireless WLAN-Client, d’'une alimentation de 24 V DC, d’'une frégae d
2,4 GHz a 5 GHz, (une antenr

Des radios industrielles émettriceszeptrices. Ces modeles permettent a l'utilisatbeconfigurer
un point d’acces, ou modes client pour une utitisatians un réseau sans file dispose d’un
haute sécurité
1-Antennes
2-Plaque de montage
3-Champ de repérage, Adresse NV
4-Capot du logement des raccordem
5-Passe-fils
6-Voyants de diagnostic et cat

Figure 11.6 Schématisation d'une radio

11.3.1.2 Antennes omnidirectionnelle:: 18



Les antennes omnidirectionnelles ou antennes sigeisle
plus souvent employées lorsque la position erénadtteur e
le récepteur est susceptible de chai C'est le cas dans des

applications mobiles ou encdarsqu'un systeme a plusiel
récepteurs doit étre réalis&fin que I'émetteur émette da
plusieurs directionsl est en outre recommandé d'utiliser
antennes omnidirectionnelles dans le cas d'applitgsans
contact visuel, puisque le signal &sinsmis entre I'émette
et lerécepteur par des réflexions dont le parcours

direction sont imprévisibles.
Figure 1.7 Antennes tiges

11.3.1.3 Antennes directives :

[1.3.1.4 Adaptateur anti surtension:

Adaptateur utilisant la technologie Lambd

de protectioranti surtension pour interfac
coaxiales de signaux. Raccordement : Connec
N male-femelle Caractéristiques

Lesantennes directives émettent la puiss d'émission
dans une directioprivilégiée. Le résultat en est un gair
niveau de la portée. La puissamb@&mission n'est do pas
renforcée, mais uniquement focalisée. Le m phénomene
s'applique a I'antenne réceptrice. Une ant directive capte
des signaux provenant de la seule
zone vers laquelle elle est dirigéautilisation d'une antenne
directive est conseillée en cas de longdestances
d'émission avec contact visuel.

Figure 1.8 Antennes directives

servant

figure 11.9 Adaptateur anti surtensi

2C
[1.3.1.5 Cable prolongeateur :



Cable d'antenne, longueur 3 m, N (mé> N (male), atténuation env.0,45 dB/m a 2,4 Gl
impédance 50 Ohm.

figure 11.10 Cable prolongeateur

[1.3.1.6 Cable adaptateur (pigtails):

Cable d'adaptation, Pigtail 30 cm (feémelle)
SMA (maéle),affaiblissement d'insertic 1,5 dB a
2,4 GHz; impédance 50 Ohm.

Figure

[1.11 Cable adaptateur 11.3.1.7 Adaptateurs :

Adaptateur, RSMA (femelleEMA (femelle);
affaiblissement'insertion <0,3 dB & 2,4 Gl

Figure 11.12 Adaptateurs

II.4.Propagation du réseau WLAN dans la STEP de BARKI (figure 11.13)

» Un WLAN 24 DAP 80211 :fixe muni d’'une antenne omnidirectionn: et une
directionnellea été installé sur la tirasse du batiment d’E

» Un WLAN 24 DAP 80211 : mobile muni de deux antennes directionnelle®arétallées sL
le batiment de la supervision SL

» Septe WLAN 24 EC 8021 mobiles muni d’'une antenne directionnelle ont é@iigiiestallées
sur EHO1, ETO1, ETO3, ETO04, ETO5, ETO7 et E

21



ZAGHZ

EC ; Elhernel Client
DAP : Dual Access Poink

EHI1
EC

dErectionnele

ETUB ET0S
EC EC

drectionnele drectionnele

ETOT

EC

directionnede

Figure 11.13 Propagation du réseau WLAN

[1.5 Configuration des radios
Les radios sont muni d'interfaces multilingue aebasb (allemande/anglais) via http ou
https, pour communiquer avec les radios il faurstdMTERNET EXPLORER, ensuite écrire
'adresse IP de la radio avec laguelle on veut camquer, bien sur il faut que le PC soit dans le
méme domaine que la radio. L’adresse IP doit reBkra I'adresse de la radio sans toute fois étre
identique, la radio protégée par mot de pass&léztson du canal se fait automatiquement.

» Exemple : Radio EH01192.168.0.231

Le PC  192.168.0. 225

22
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Figure 11.14 Configuration des radios
Conclusion :

En dépit de tout les avantages que peut présantemmunication radio, on retrouve dans tous les
cas les mémes problématiques mettant en périndemtialité, I'intégrité, la disponibilité de
I'information induisant les inconvénients suivants

- Perte du confinement physique de l'informati&tisque d'espionnage.

- Perte de l'isolement physique des systemes d'ilaftiom: Risque d'intrusion.

- Perte de la fiabilité des liens cabléRisque de dénis de service.

Cette techniqgue de communication a aidé a résobaucoup de problémes industriels d’ordre de
communication et 'échange de données.

Notre étude s’inscrit dans une perspective de ptés@n apercu technique de la mis en ceuvre de
cette stratégie de communication Wirless a finiogkfier cette technique.
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IIT Introduction

Lz caluer de charge est consome d'une smite de phases decnvant le fonctionnement desire du systeme.

C’est la premuere etape de la conception d'un systeme. Afin d analyser et de valider le calier de charge on le
traduit en un formahsme gui ne permet ancune erreur d mterpretation, on parlera de modelisation

Pour un automaticien la modelisation permet de passer facilement vers la programmation de I automate
programmable, en s appuyant sur ['un des deux outils t2l que le résean de Pétni (RDP) et le GRAFCET.

Pour la modéhisation de notre station nous avons opté pour le Grafeet, et cela pour les raisons suivantes |

7 Simplicite - 1a raduction du cahier de charge en modéale Grafeet se fait d'une mamére simple.
# Fobustesse : la pumssance de cet ounl de medehsation est reconnue a 1" échelle infemationale.
# Facilité par laguelle nous pouvons le transcrire en un programime mmplantable sur un automate

programmable.

ITL.1 Definition de GRAFCET

GRAphe Fonctionnel de Commande Etape-Transition : est un outil graphigue normalisé {nomme
mtemationale depuis 1987), 1] permet [a modeélization des systémes séquentiels pour les partie commande

d'automatisme, 1l est composé de deux neends (place, transition) et un arc.

ITL.1.1 GRAFCET niveaunl

Specifications foncthiennelles. Kous décrivons [enchammement et la succession des étapes sans préjuger

de la techmologre.
II1.1.2 GRAFCET niveanl

On ajoute les specifications technelogiques et opeératommelles.

Conditionl . Etape
.-F'-FF-FF-
1 Il Aacmion 1
_Transiticn

—

* Condition2

2

ACTION 2

I

Figure. ITL.1 : Struecture générale d'un Grafret.

-

ITL.2 Modelisation de la partie déshydratation :1. w STEP de BARAKI



IT1.2.1 Presentation dzs équipements de la partie deshydratation :
L'etape de deshydratation comporte :
& a1 tables, chagque une comporte
-une pompe 4’ alimentation des bones (18-PRL-12 a [8.PLL-06)

-un £ltre a bonde presseuse (19-DA-01 a 19-DL-06). moamit d'une table d egouttage (19-Dh-
11a18-DA-16) ef d un extracteur " are (19-ER-01a 19-BR-06).

-ume pompe de dosage de la solution floculant (19-FM-20 & 10.PM-25).

-t ponpe de lavage des Dandes (19-PM-11 & 19-FM-10).

-l umite de post-dilution de Iz soluton du flooulant comprenant une vanne électromagnatigque
(AV-19-001 a XV-19006).

-ne condwite & ar compnme aver une vanne electiomagnengue (XV-19-011 3 XV-19-016).

o  Trows compresserrs (19-BM-10 a [9-BM-12) fourmssent de [ air comprime (un pour deux tzbles) et
leurs pressostats associés (PSAHL-19-007 & 19-006).

o  Ventilateurs du lecal (19-BIM-20 8 19-BM-23).

&  Deux conveveurs a vis (10-HM-01/02).

* Trois convoyenrs 2 chaine (19-HM-03 a 03).

* Unconvoyeur a bande (19-EAM-06), équpe d'un mecamsme de pesage covtinu (WQE12-001).

¢ Un convoyeur a chaine (19-HM-07).

o Deux conveveur: a vis réversibles (30-HA-01/02).

» Deux conveyeurs a cheine (20-HM-05/04).

¢  Denuxunites automatique de la selntion de floculant (19-T-20/21).

¢ Ammoire de commande local ET06 mumni d"un automate programmable 57 300.

I11.2.2 Description fonctionnelle des ouvrage: de la déshydraration

IT1.2.2.1 Bacs de mélange et de srockaze des boues (19-CT-01 /02) :
L=s boues stzbilisées sont stockées et melangges dans deux bacs pour éire eavoyees dans le lecal dz 1a
déshydratation, 1 insmument de mesure de nivesn LISAHL-19-001 mesure [e nivein des boues en aval avec
I'etape de déshvdratation des boues dans le deuxieme bac de stockage.

I11.2.2.2 Centrale palymeére antomztigue:
Lz centale de préparation polymere automatigque developpee par la sceiete EMO de FLUMACO est

congue pour diluer un pelymeére en poudre. Le réactif amns obtenn est myects en lizne dens le coircunt des
boues.



Conclusion :

L'ans ce troisiéme chapitre, nous avons élabore le modale Grafeet de 1a partie déshydratation de 13 STEF de
EAFAERIL qu est trés complexe et cela en la subdivizant en paries. Ce modéle nous guidera pour la mise en
wuvie de la selution progiammeble. Mas avors de passer @ la Ganscuiption du Gralcel e progiamome
mplantzble su- automate, 1l v a lien de faire le pomt sur 1'ensemble des msmuments nécessanes pour la
maténalisation de la station. Chose qui fera 1"objer du precham chapatre.



IV Introduction

Les antorcates programmablzs SIEEMENS sont des appareils fabngues en séne congus mdependamment

d'ure tazhe précize. Tous les éléments logiques. fonchons de meémoirs, temponsations, comptewrs,.. efc,

necessalres a la conception d'une solution d'automatisation sont prévus par le fabricant et meegrés dans

I"automate.

IV.1.1Choix d*ur antemate

Now avons élabll le calimer des chianpes de oote systeme, a [e de chotsn un lype 4 auloomale oo doil

Tespectel cerains critéres mportants tels gue

& & @

-

la capacité de tratement du proceszeur.

l2 nombre dentées/scriies.

la nature des eniees/sorties (numengues, analoggues, bocléennes).
la fiabilité.

la durés de garantie

.

INotre choix 37est onente vers un sutomate programmable mdnstriel « SIMATIC 57-300 =

IV.1.2 Présentation de I’zutomarte 57-300 [6]

L’ antomate 57-300 est un mmi antomate modulaire pour des applications ¢ entrée et de milien de gamme
fabrigue par la firme SIEMENS, onpeut le compeser en fonction de nos besains 2 partir d'on vaste svenail
de modules.

La gamme des modules comprend :

-

-

-

-

-

Des CPU de differents miveaux de perfonmance.

Des modules de signaux pour des entrées/sorties TOE. 2t analogigue.

Dies modules de fonction pour différsntes fonctions technologigues.

Dies processuz de commumication (CP) pour les taches de commmmication

Des modules dalmenation poar le raccordement du 57-300 swr le sactevr 1200230 woles.
Lyes coupleurs pour coafigurer un automate sur plusieurs profiles-support

Toue lez modules dn 57 300 zont montés 2ouz wn beitier procurant un degré de protection IP 200

IV.1.2 Caractériztiques dn 57-300

L awzomate 57-300 offie les caracténstiques swvantes

R o

gamme diversifiee de CPUL
gamme comple: de modnle.
prazimlité d”exernfion juagm
bus du fond de pamier mtégre m module.

pessibilité de mise en részau svec MPL PROFIEUS ou INDUSTRIAL ZTHEEMET.

reccordement contral de la PG avee necés atons les modules,

1

£ 17 modules
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7. hberte de montage aux différents emplacements.
8. configuration et parametrage a I’ aide de 1'outil confizuranon maténelle.
Plustenrs automates 57-300 peuvent communiguer entre eux aux moyens d un cable-bus PROFIBUS pour
une configuration décentralisée.

La figure IV.1 représente les differents composants d’un 57300

: ) SM: SM: SM: ] CP:
Alimentation Em.lpieur EICIR STOR EAMA SANA- Cumpmg - Point a point
{option) {option) - Positionnement - PROFIBUS

. j :: - Régulation - Industrial Ethemet
Figure IV.1 Consaomants d'un 57300

IV.I Programmation avec le SIMATIC STEPT

IV.2.1 STEP7 : Le logiciel STEP 7 est un outil de base pour la configuration et la programmation
des systemes d’automatizanon SIMATIC. 1l possade trois langages de programmation (CONT. LIST, LOG),

assurant 1z conversion d un mode 2 ['autre.

IV.2.2 Créadon d'un projet STEP 7 : le schema smvant résume comment crier un projet step’/

Conception dune solution d' automeatization

¥

Creézation d'un projet

ey

Cenfizuration materisls r{:réaﬁc}u du projet
I v
Creztion du projat Configuration mateniels

\ Transfert at toct de /
programme dans la CPLT

Figure IV 2 Creation d'un projet step?

IV.1.3 Configuration matérielles : n



Mous avons cholsizs une alimentation PS5 307 54, une CPU 314, modules d entréss /sorties
logigques et des modules d"enTes analogigues.

Notre configuration matérzelle est llustrés sur la Figure IV.3 qui st :
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Figure IV 3 confipuation maténslles

IV.2.4 Structure du programme :

Pour les taches d'automantsaton simple on utlhse la structure lingaire, pour ce qm nous consterne nous
avons optE a la programmation structurés, Vi que notrs tache o3t complexs.

-Langage de programmation STEPY :
Les bloes de programmation dispomibles sous step? sont :

*" blocs d'organisation (OB)
v les fonctions (FC)

¥ blocs fonctionnels {FB)

v bloc de données (IVB)




IV.3 La structure du programme de I’étape de déshydratation des boues
La structure du programme est illustrée sur la figure IV 4
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Figure IV .4 Structure du programme de |' étape de deshydratation

IV.4 la structure hierarchigue des blocs du modele : Le tableau qu swit represente 'explication de la
smcture higrarchigue du modsle de 1'étape de deshydratation des boues de la STEP de BEAKT représentee

sur la figure IV.5
FBX'FB7 Boucle d'affichage de P des § filmes 2 bande
[Iesisnse .
FEB11/FRB4l Les pomipes eaux de lavage
FE12FBa2 Les pomipes 3 boues
FB13/FB63 Les pompes & polymers
FB1201/1003 Les compressenrs d'air

081

FEI121LFE1218

Les extractaurs d'am

FR1923

Ventilation dw local de deéshydratation

FE111/FB3ll Boncle d'affickage duE, P, et T
respecivement pour les § pompeas d'eau
FE112FB412 Boncle d'affickage du 2B bac.p, T et nb

respectivement pour les § pompes 3 bous

FB113./FE213

Bouncle d'affickaze du P, et T respecivement

pour les § pompes 3 polymere

FB291/FBQ3 Bouncle d'affickaze du P, et T respecavement
des 3 compresseurs d'zir

FBi.FBY Boucles d'affickage WBS1/HBS2

FEo9 Les sequences d'arrét

FEB12/FB&D Les convayenrs
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IV.S Exenmple d'une partie de notre programms :

IV.51 Le bloc FBI1 : ce bloc seprésente le programme de la premiers pope 4'ean ds lavage, en
respectant -

¢ le mvesn d'ean dans le réservor d'eau de lavage ;
* la condihon de temperature (protection conre 13 marchs a sec) ;
¢ la condihor de pressior (pratection contre la swrpression) ;

Lebloc FBL1 raprésente sur la fgure IV 6.

FFLRTEHE L1 1 LA I b T T A Pt T e L

1ok Rdier Edfbion Woeifion Seshimedbl Test Affchege OO Ferdhe F

8-S I I et o 3= = R A T -
fam < [§ el [alFE @-E %85
ik

||-n1l-i sd A4 Davnael

Figure IV.6 Vus de FB11 scus 57 graphe

Les foncaons associees an bloc FB1L sont progmmmees daps le bloe fonctien FC1!, comme
represente dans la figurs IV.7.
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IV.52 Tahle des mnémonigues

Tgore V.7 Vue du'C11 sous Step?

Lz figure qun suit représente une partie de la mble des mnémoniques unlizée dans nofre programme
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IV.6 Simulation du programme
IV.6.1 Le simulzteur :

Lz logiael de mmmulation des modules physigques SIMATIC 57-MLCSIR est une application gui nons
permet d exécuter et de tester noTe programme dans wm automate progmmmatle industrizl (AT'D que nous
amulons dane on ordinateur ou cane uns conascle de programmanon
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Figure IV.% vue dn sinmilatenr
IV.6.2 Exemple dz= simulation de notre programme

Iv.6.2.1 La fonction FBIL

Cec1 ezt un exsmple concret de notre programme dans lecuslil a procéds i Iz simulation de la fonction
FR1I {demarrage de la prmpe d'ean de lavage 18.PA-T1 R

En effet le demearrage de la pompe d'ezu de lavage s effectue en activant le Bp ce Iz selection autamatigae
et le Select.. en passant par la verifization des ronditions citees précédemment.

Tes figurea TV 10 TV 11 8t TV I? montrent laz résultats abterma apreés aimulation de ‘a fwneion FR11 et
FCIL.
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Figure V.10 Cemars
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Figure IV.11 contact associé au démarrage de la pompe
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Figure IV.12 Smmulation de DB11

NB : la totalité des programmes de la partie déshydratation des boues de la STEP de BARAKI] est dans le
CD ci joint.

Conclusion

L étude des différents bloes nous a permis d approfondir nos connaissances dans le domame de la
programmation sous STEP7, et d'elaborer un programme de contréle de la partie deéshydratation de la STEP
de BARAKL



Conclusion

Dans le souct de développement d'une solution de supervision (qui fera I'objet du demuer

chapitre), nous avons opté pour la programmaton structurelle a fin 4 avoir une meilleure flexibilite entre les
deux plates formes.
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Introduction

Le respect de la sécurité et des normes de qualp@se aux gestionnaires de la filiere eau un
pilotage plus fin du procédé de traitement et wmeesllance accrue des réseaux de collecte ou de
distribution. Ces objectifs ne peuvent étre attegans la mise en ceuvre d'équipements de contréle e
d'automatisation moderne. Compte tenu I'étendugrgpbique des équipements a surveiller. On
assiste depuis quelques années a un éclatemesysieses d'automatisation chapeautés par une
supervision assurant un contrdle centralisé alachivage des données.

V.1.définition d’'un systéme de supervision :

Unsystéme de supervision consiste a conduire uralatgin industrielle, au moyen d’écran
de supervision placé dans les postes de pilotagfesichit cycliquement par les informations
provenant des automates et des capteurs intaBigen

V.2. La supervision dans un environnement SCADA :

Le systeme SCADA fonctionne par I'acquisi de données provenant de I'installation, ces
dernieres sont affichées sur une interface graghsgus un langage trés proche du langage humain,
ces opérations sont exécutées en temps réelJesrsystemes SCADA donnent a I'opérateur le
maximum d’informations, pour une meilleur décisidmermet un trés haut niveau de sécurité pour
le personnel et pour I'installation. Les avantage'sffre le systéme SCADA sont obtenus par la
combinaison des outils hard et soft, parmi cedontius distinguons le WinCC flexible pour des
applications sous environnement SIEMENS.

V.3.Le logiciel de supervision WIinCC [7]

V.3.1 Présentation du WinCC :

Le WinCC Windows Control Center), est le fruit d'un perfectionnement systématides logiciels
d'interface homme-machiné. offre pour les applications au niveau machine, ansiérable gain
d'efficacité dans la configuration ainsi que descepts d'automatisation innovateurs.

Le WInCC est une collection puissante d’outils doemiatisation qui inclut tous les modules requis
pour le développement des interfaces graphiquesofamande des systémes d’acquisition des
données et des techniques de commande a unecdistas lointaine.

V.3.2 Caractéristiques techniques du WC :

» Intégration dans les automates programmables

* Manipulation du projet

» Editeurs de tableau d’alarme

» Gestion de données orientée objet avec possibdiégition et de recherche.

» Bibliotheques d’objets de configuration prédéfioisconfectionnés par I'utilisateur
* Prise en charge linguistique

* Visual Basic Script Support

* Runtime

« Test et assistance a la mise en service
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V.4.Développement d’une solution de supervision pola STEP de BARAKI

Pour faciliter la commande du processusrawons développé une solution de supervision
permettant aux opérateurs et a partir d'un pupiér@iloter et de surveiller la partie déshydratatie
la STEP de BARAKI.

Cette derniere permet une visualisationorgle de la déshydratation, avec une multitude
d’actions grace aux menus développés.

V4.1 Procédure de programmation
Les principales étapes suivies pour créer notrécgpion sous WinCC sont :

1. Sélectionner et installer I’ API.

2. Créer un projet.

3. Définir les variables dans I'éditeur de variables.

4. Créer et éditer les vues (vue d'accueil, vue de fes ouvrages) dans I'éditeur
Graphique Designer.

5. Paramétrer les propriétés de WinCC Runtime.

6. Activer les vues dans le WinCC Runtime.
7. Utiliser le simulateur pour tester les vues du pssc

Puis nous avons procédé a la configurationsysteme de supervision pour assurer la
communication entre I'API S7 300 avec le WinCC upoe faire nous avons sélectionné a partir de
I'éditeur de variables le pilote « SIMATIC S7 protd suite » et choisi la liaison « mpi» de
communication.

L’étape suivante est l'introduction des variables procédé, correspondantes a des variables
manipulées par le programme de I'API S7-300comrastcreprésenté dans la figure V.1, et pour se
faire nous avons créé huit groupes de variables :

e Groupe 1: Nommé lignel il groupe toutes les \demde la premiére ligne ;

* Groupe 2 : Nomme ligne2 il groupe toutes les \desde la deuxiéme ligne ;

* Groupe 3 : Nommeé ligne3 il groupe toutes les \demde la troisieme ligne ;

* Groupe 4 : Nommé ligne4 il groupe toutes les \demde la quatrieme ligne ;

* Groupe 5 : Nommé ligne5 il groupe toutes les \demde la cinquieme ligne ;

* Groupe 6 : Nommeé ligne6 il groupe toutes les \demde la sixiéme ligne ;

* Groupe 7 : Nommé conv il groupe toutes les vagslblssociées au convoyeur ;

* Groupe 8 : Nommé com il groupe toutes les varabtemmunes au différents groupes ;

60
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Figure V.1 Introduction des variables dans le Wi C

Nous présentons ci-contre la procédure vieswypour réaliser la supervision de la station. Le

projet mono poste crée et appelé « déshydratatast seprésenté dans la figure V.2
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Figure V.2 Création d’un projet déshydratation
V.4.2développement des vues de la déshydratation :

Nous avons partagé la partie déshydratation enwiesg :

V.4.1.a. vue d’accuell 61



Cette premiere fenétre est une vue de présenttioprenant quatre boutons comme c’est
représenté dans la figure V.3

» le premier bouton permet I'acces a la deuxieme;vue
* le deuxieme bouton permet I'acces a la troisieoee;v
» le troisieme bouton permet I'acces a la quatrieme;

* le quatrieme bouton permet I'accés a la cinquieoes;v

Figure .V.3vue d’accuell

V.4.2.b La deuxiéme vue :

Cette vue comprend les deux premiéreg$igte déshydratation, le premier compresseur d’air,
le premier extracteur d’air et deux afficheurs lpwur affiché le niveau de la boue dans le bac de
stockage et I'autre pour affiché le niveau d’eansde réservoir d’eau de service. Elle comprend
guatre boutons pour permettre la commutation de$reing vues. Cette vue est représenté sur la

figure V.4.
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Figure .V.4 Vue des deux premieres lignes de dirsltgtion

V.4.2.b La troisieme vue :

Cette vue comprend la troisieme et lamgmae ligne de déshydratation, deuxiéme compresseur
d’air, le deuxieme et le troisieme extracteur d&ideux afficheurs I'un pour affiché le niveaulae
boue dans le bac de stockage et I'autre pour &fliemiveau d’eau dans le réservoir d’eau de servic

Elle comprend quatre boutons pour permettre la cotation entre les cing vues. Cette vue est
représenté sur la figure V.5.

e LLLLLLL L sy M
L]

T

[,

L LLLLLL L ]

Figure V.5 troisiéme vue développée

V.4.2.b La quatriéeme vue :
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Cette vue comprend la cinquiéme et laesnd ligne de déshydratation, troisieme compresseur
d’air, le cinquiéme extracteur d’air et deux afficins I'un pour affiché le niveau de la boue dans le
bac de stockage et I'autre pour affiché le niveaawdans le réservoir d’eau de service. Elle
comprend quatre boutons pour permettre la comnoutatitre les cing vues. Cette vue est représenté
sur la figure V.6.

===

Figure V.6 quatrieme vue développée
V.4.2.b La quatriéeme vue :

Cette vue représente le transfert dessoes le milieu extérieur soit vers les silos seits
I'air de stockage, dans cette partie on trouve tesigonvoyeurs, les deux silos ,I'air de stocketge
deux afficheurs I'un pour affiché le niveau de taub dans les deux silos respectivement et le moyen
de transfert des boues(moyen de transport) . Biigpcend aussi quatre boutons pour permettre la
commutation entre les cing vues. Cette vue esésepité sur la figure V.7.




Figure V.7 cinquieme vue développée

V.5 Conclusion
Dans ce dernier chapitre, nous avons donné umgagear la plateforme de supervision élaborée sous

WinCC flexible laquelle permettra de gérer toutssdpérations assignées a la station. Cette
plateforme permettra aussi de faciliter les tadeemaintenance et diagnostics.
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Conclusion générale :

Notre projet de fin d"emdes effectue an sein de la station d'épuration des eaux nsees de BARAKT a ete dans
1z but d’ameéliors le fonctionnement de la parte déshydratation de la step en antomatisant la totalize de cette
phase de trattement des saux usées et de développer des nouvelles vues pour sa supervision.

Grace aux mformations fourmies par le personnel de Mentreprise WABAG Algéne, nous avons pu concevolr
une station, en passant par plusiewrs étapes, dfin d'ammveés & une solution complétement automatisée et
SECUrisee.

Ce stage nous a &8 beénsfique a plus d'un titre. Il nous a permit enire autre de :
= Mettre en pratique Les notions théorigques acquises durant netre cursus ;

= Decouvrir la réalite du monde industrel ;

Se fanulianser avec le milien du professicunel ;
= Acquenr une certaine expérience pour pouvolr affrenter le monde professionmnel ;
= Maimiser certain: imstruments ef certains outils indispensables pour un automaticien tel gue le

Grafcet et la programmation par le langage STEPT et aussi découvnr un nouvesu type de protocole de
communicaion industriel entre API (Commmnication radic ;

= Decouvrar les techmigques de deéveloppement des solunons de supenision

En fin om espére que la solution que nous avons proposés se concretisera en pratigue, et gue ce
memaoire 501t un bon guide pour les promotions a venir.
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