
 



 



 



 



 

  



 



 

 

Résumé du mémoire 

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

  

Grace aux informations fournies par le personnel de l’entreprise WABAG Algérie, nous avons pu 
concevoir une station, en  passant  par  plusieurs  étapes,  à fin   d’arrivés  à  une  solution 
complètement automatisée et sécurisée.  

         L’objectif de notre travail consiste à étudier le fonctionnement détaillé de la partie 

déshydratation de la STEP de BARAKI et de développer une solution de commande et de 

supervision « on line »  à base d’un automate «  API S7-300 ». 

Pour ce faire nous avons décomposé notre travail en cinq 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 
possède cette dernière.  

� Le  deuxième  chapitre, est  consacré  aux  types de communication entre automates 
programmables industriels utilisés dans la station de BARAKI, tel que le HMI, le PROFIBUS 
et la communication radio.   

� Le troisième chapitre est consacré pour la modélisation de la partie déshydratation par l’outil 
GRAFCET. 

� Le quatrième chapitre traite le développement de la solution programmable.  
� Le  cinquième chapitre est  consacré à la supervision fonctionnelle de toute la station, où nous 

avons crée des vues correspondantes aux composants de la partie déshydratation.  
� Et on termine par une conclusion générale. 

 

 



 



 



 



 



 



 



 



 



 



 



 



 



 



 





 



 
 
 Introduction 

 
Dans une station d’épuration, les multiples étapes de traitement des eaux usées (depuis le bâtiment de 
prétraitement mécanique jusqu'à la déshydratation), doivent être parfaitement harmonisées. C’est là la 
seule façon de garantir un rendement d’épuration élevé ainsi qu’une utilisation optimale des 
équipements. A cet égard, la qualité de la commande des entraînements joue un rôle essentiel, à 
savoir leur performance, leur comportement de réponse via le système SCADA 
Il existe de multiples façons de faire communiquer les terminaux à distance avec le système SCADA 
: modems téléphoniques, modems radiofréquence, modems cellulaires, par satellite et ondes 
radiofréquence. 
 
II.1. Définition du SCADA 
  
Un SCADA, acronyme de l'anglais Supervisory Control And Data Acquisition (télésurveillance et 
acquisition de données), fournissent à la fois des vues graphiques de l’état des terminaux à distance et 
leurs historiques d’alarmes. Il permet de visualiser l’ensemble des données du procédé et d’intervenir 
à distance sur les machines en temps réel. Il génère des rapports d’exploitation et de contrôle de 
données environnementales. Il archive la synthèse des données dans ses bases d’historiques. 
Le SCADA permet : 

 • De visualiser les données d’exploitation à travers la totalité des installations. 
• D’acquérir, stocker et extraire les données d’exploitation importantes avec les commentaires 

saisis par l’opérateur. 
• De visualiser les tendances en temps réel à partir de données temps réel ou depuis les bases 

d’archivage. 
• D’améliorer la disponibilité des installations et de fournir des informations fiables. 
• De capter les notifications d’alarme adressées au personnel d’exploitation et de maintenance 

par message texte ou par « pager » vocal. 
• De générer des rapports d’exploitation et les rapports réglementaires régulièrement 
• De gérer la sécurité des processus et des procédés à travers l’ensemble des installations et 

d’administrer les authentifications et les habilitations pour l’accès des personnels. 
 

II.2. Types de communication[4] 
      Ils existent plusieurs types de communication entre automates programmables tel que le MPI, 
le PROFIBUS, la radio... 
 II.2.1 Le MPI :( Multi Point Interface) c’est une liaison nécessaire pour programmer un 
automate programmable industriel depuis un partenaire intelligent (PC,  calculateur). 
L’interface MPI disponible sur chaque CPU permet d’un coté un échange de données cycliques 
simples (sans acquittement) et d’autre part un échange programmé de plus grosse quantité de données 
(avec ou sans acquittement).  
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Figure. II.1

 
 II.2.2 Le PROFIBUS : (PRO
 C‘est un système de communication numérique couvrant une vaste gamme d’application, en 
particulier le domaine d’automatisation d’usine et de procèd
 -La transmission de données de type action réflexe avec un temps
-Le  raccordement direct de capteurs et d’
- Le fonctionnement en sécurité intrinsèque.
- Le dialogue entre automatismes et pér
-Un échange de données complexes et volumineuses pour la gestion
De ce fait  l’offre des produits communicants sous Profibus est forte, de plus 3000 produits par un 
grand nombre de société dont Schneider, Festo, Siemens…
  
Fil A                                 protection                                 Gaine intérieure

Fil B
Figure. II.

-Le Profibus se décline en trois variantes
� Profibus-DP (Decentralized Peripheral) : 

en mono maître pour la gestion des équipements d’entrées
d’accès extrêmement courts. Le fonctionnement multi maître est possible.

� Profibus-FMS (Field bus Message Specification) : 
l’échange entre maîtres pour la synchronisation d’activités de contrôle
messagerie MMS (Manufacturing Message Specification).

� Profibus-PA (Process Automation) : 
nécessitant la communication avec des équipements de terrain (capteurs, actionneurs)
  Permettant une télé alimentation des équipements et un fonctionnement avec sécurité 
intrinsèque en ambiance explosive.
 
 

Figure. II.1 Protocol de communication PMI 

: (PROcess  FIeld BUS) est un réseau de terrain ouvert.
C‘est un système de communication numérique couvrant une vaste gamme d’application, en 
particulier le domaine d’automatisation d’usine et de procèdes, il permit : 

ransmission de données de type action réflexe avec un temps de réaction très court.
raccordement direct de capteurs et d’actionneurs sur le bus. 

nement en sécurité intrinsèque. 
es et périphérie décentralisée. 

échange de données complexes et volumineuses pour la gestion de cellules. 
De ce fait  l’offre des produits communicants sous Profibus est forte, de plus 3000 produits par un 
grand nombre de société dont Schneider, Festo, Siemens… 

protection                                 Gaine intérieure 

Gaine extérieure
Figure. II. 2.câble Profibus  

 
Le Profibus se décline en trois variantes  rependant chacune à une application bien spécifiée:

DP (Decentralized Peripheral) : destiné aux applications de type maître
en mono maître pour la gestion des équipements d’entrées-sorties déportées avec des temps 
d’accès extrêmement courts. Le fonctionnement multi maître est possible. 

FMS (Field bus Message Specification) : destiné aux applications nécessitant 
l’échange entre maîtres pour la synchronisation d’activités de contrôle-commande, basé sur la 

cturing Message Specification). 
utomation) : destiné aux applications de contrôle de process 

nécessitant la communication avec des équipements de terrain (capteurs, actionneurs)
une télé alimentation des équipements et un fonctionnement avec sécurité 

iance explosive. 
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destiné aux applications de contrôle de process 
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une télé alimentation des équipements et un fonctionnement avec sécurité 



Tout équipement pouvant s’interfacer à Profibus est caractérisé par un fichier de 
configuration GSD (General Station Description). 

 
Figure.

II.2.3 La communication radio : La communication radio 
adéquate  pour éviter les câblages compliqués lors de la communication 
en mouvements, ainsi la connectivité  des sites de production d’une distance allon
communication radio permet :  

-Une installation et un paramétrage faciles. 
- Suppression du câblage complexe qui était le siège du phénomène d’usure qui, eux même étaient 

l’origine des arrêts prolongées et couteux.
- La protection de l’investissement grâce à la  conception industrielle avec le degré de protection  

IP 65 (les constituants  de la radio sont étanches a l’eau et aux poussières et peuvent être utilisées dans
larges plages de  températures [-20°C ,70°C]).

-Disponibilité du réseau grâce à la redondance de la transmission 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Tout équipement pouvant s’interfacer à Profibus est caractérisé par un fichier de 
configuration GSD (General Station Description).  

Figure. II.3  Classification des réseaux Profibus 
 

La communication radio (figure II.4) entre automates est la solution 
ages compliqués lors de la communication  avec des équipements 

, ainsi la connectivité  des sites de production d’une distance allons jusqu'à 5Km, la 

Une installation et un paramétrage faciles.  
Suppression du câblage complexe qui était le siège du phénomène d’usure qui, eux même étaient 

l’origine des arrêts prolongées et couteux. 
l’investissement grâce à la  conception industrielle avec le degré de protection  

IP 65 (les constituants  de la radio sont étanches a l’eau et aux poussières et peuvent être utilisées dans
20°C ,70°C]). 

u réseau grâce à la redondance de la transmission pour des applications critiques.
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automates est la solution 
avec des équipements  de terrain 
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Suppression du câblage complexe qui était le siège du phénomène d’usure qui, eux même étaient 

l’investissement grâce à la  conception industrielle avec le degré de protection  
IP 65 (les constituants  de la radio sont étanches a l’eau et aux poussières et peuvent être utilisées dans de 

pour des applications critiques. 



 
Figure. II.4 Représentation d’une communication radio 

 
 
 
 

II.3 Protocole de communication utilisé dans la STEP de BARAKI [5] 

La technologie radio utilisée à la station d’épuration des eaux usées de BARAKI est celle de Phoenix 
Contact, une technique radio fiable pour les réseaux IWLAN ( Intiligent Wirless Local Area Network), 
elle facilite au maximum l’accès de l’utilisateur au support de la transmission. 

Le réseau local industriel sans fil IWLAN Phoenix permet une communication homogène, jusque dans les 
secteurs difficilement voire inaccessible jusque ici, grâce à la réservation de la bonde passante  ou la 
surveillance de la liaison radio. 

Le schéma suivant résume tous types  de communication à la station d’épuration des eaux usées de 
BARAKI: 
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Figure. II.5 Protocole de communication à 

II.3.1  Wirless accessoires 

II .3.1.1 Radio FL WLAN 24 DAP802
de radio sont utilisées à la STEP.  

1. Factory L ine WLAN-Dual-Access
GHz à 5 GHz, (deux antennes).

2. Factory L ine Wireless WLAN
2,4 GHz a 5 GHz, (une antenne).

 
Des radios industrielles émettrices-réceptrices. Ces modèles permettent  à l’utilisateur  de 
un point d’accès, ou modes client pour une utilisation dans un réseau sans fil ell

II.3.1.2 Antennes omnidirectionnelles

                 Communication Profibus                                                   Communication Radio      

Protocole de communication à la station d’épuration des eaux usées

Radio FL WLAN 24 DAP802-11 et Radio FL WLAN 24 EC802

ccess-Point, d’alimentation 24 V DC, d’une fréquence de 
GHz à 5 GHz, (deux antennes). 

ireless WLAN-Client,  d’une alimentation de 24 V DC,  d’une fréquence de
2,4 GHz a 5 GHz, (une antenne). 

réceptrices. Ces modèles permettent  à l’utilisateur  de 
un point d’accès, ou modes client pour une utilisation dans un réseau sans fil elle dispose  d’une 

haute sécurité 
       1-Antennes 
               2-Plaque de montage 

   3-Champ de repérage, Adresse MAC
               4-Capot du logement des raccordements
               5-Passe-fils 
               6-Voyants de diagnostic et d'ét
 
 
 
Figure II.6 Schématisation d'une radio  
   

Antennes omnidirectionnelles : 

Communication Profibus                                                   Communication Radio      
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la station d’épuration des eaux usées de BARAKI 

802-11 : ses deux types 

oint, d’alimentation 24 V DC, d’une fréquence de 2,4 

lient,  d’une alimentation de 24 V DC,  d’une fréquence de 

réceptrices. Ces modèles permettent  à l’utilisateur  de configurer 
e dispose  d’une 

Champ de repérage, Adresse MAC 
Capot du logement des raccordements 

Voyants de diagnostic et d'état 

 

Communication Profibus                                                   Communication Radio       



Les antennes omnidirectionnelles ou antennes tiges sont le 
plus souvent employées lorsque la position entre l'émetteur et 
le récepteur est  susceptible de changer.
applications mobiles ou encore lorsqu'un système à plusieurs 
récepteurs doit être réalisé. Afin que l'émetteur émette dans 
plusieurs directions, il est en outre recommandé  d'utiliser des 
antennes omnidirectionnelles dans le cas d'applications 
contact visuel, puisque le signal est transmis entre l'émetteur 
et le récepteur par des réflexions dont le parcours et la 
direction sont imprévisibles.                              
                                                                                                          
Figure II.7 Antennes tiges                                       
 
II.3.1.3 Antennes directives : 
 

        
 
 
 
 
 
 
II.3.1.4 Adaptateur anti surtension 
 
 
 Adaptateur utilisant la technologie Lambda/4 
de protection anti surtension pour interfaces 
coaxiales de signaux. Raccordement : Connecteurs
 N mâle-femelle Caractéristiques  
        

                                   

Les antennes omnidirectionnelles ou antennes tiges sont le 
plus souvent employées lorsque la position entre l'émetteur et 
le récepteur est  susceptible de changer. C'est le cas dans des 

lorsqu'un système à plusieurs 
Afin que l'émetteur émette dans 

il est en outre recommandé  d'utiliser des 
antennes omnidirectionnelles dans le cas d'applications sans 

transmis entre l'émetteur 
récepteur par des réflexions dont le parcours et la 

                              
                                                                                                          

                                        

 
     Les antennes directives émettent la puissance
dans une direction privilégiée. Le résultat en est un gain au
niveau de la portée. La puissance d'émission n'est donc
renforcée, mais uniquement focalisée. Le même 
s'applique à l'antenne réceptrice. Une antenne
des signaux provenant de la seule   
zone vers laquelle elle est dirigée. L'utilisation
directive est conseillée en cas de longues  
d'émission avec contact visuel.       
  Figure II.8 Antennes directives               

 :  

Adaptateur utilisant la technologie Lambda/4 
anti surtension pour interfaces 

coaxiales de signaux. Raccordement : Connecteurs 

 
 
 
 
                                                                 
 
II.3.1.5 Câble prolongeateur : 
 
 

figure II.9  Adaptateur anti surtension
 

antennes directives émettent la puissance d'émission 
privilégiée. Le résultat en est un gain au 

d'émission n'est donc pas 
renforcée, mais uniquement focalisée. Le même  phénomène 
s'applique à l'antenne réceptrice. Une antenne directive capte 

L'utilisation d'une antenne 
 distances 

               

servant 

                 

Adaptateur anti surtension  
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Câble d'antenne, longueur 3 m, N (mâle) 
impédance 50 Ohm.   
 
figure II.10 Câble prolongeateur  
 
 
II.3.1.6 Câble adaptateur (pigtails) 

                                                                                
Câble d'adaptation, Pigtail 30 cm, N (femelle
SMA (mâle), affaiblissement d'insertion 
2,4 GHz; impédance 50 Ohm. 
 
 

 

                                                                                        
II.11 Câble adaptateur           II.3.1.7 

 
 
 
 
II.4.Propagation du réseau WLAN dans la STEP de BARAKI
 

� Un WLAN 24 DAP 802-11 : fixe muni d’une antenne omnidirectionnelle
directionnelle  a été installé sur la tirasse du bâtiment d’ET06.

� Un WLAN 24 DAP 802-11 : mobile muni de deux antennes directionnelles a été installées sur 
le bâtiment de la supervision SDC.

� Septe WLAN 24 EC 802-11 mobiles muni d’une antenne directionnelle ont étaient installées 
sur EH01, ET01, ET03, ET04, ET05, ET07 et ET08.

   

Câble d'antenne, longueur 3 m, N (mâle) -> N (mâle), atténuation env.0,45 dB/m à 2,4 GHz ; 

 :  

                                                                                 
(femelle) 

affaiblissement d'insertion     1,5 

                                                                                        
II.3.1.7  Adaptateurs : 

 
Adaptateur, RSMA (femelle), SMA (femelle); 
affaiblissement d'insertion <0,3 dB à 2,4 GHz
 
 
 
 
 
Figure II.12 Adaptateurs 

II.4.Propagation du réseau WLAN dans la STEP de BARAKI  (figure II.13)  

fixe muni d’une antenne omnidirectionnelle et une 
a été installé sur la tirasse du bâtiment d’ET06. 

: mobile muni de deux antennes directionnelles a été installées sur 
le bâtiment de la supervision SDC. 

mobiles muni d’une antenne directionnelle ont étaient installées 
sur EH01, ET01, ET03, ET04, ET05, ET07 et ET08. 
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dB à 

Figure 

 
SMA (femelle); 

d'insertion <0,3 dB à 2,4 GHz 

et une 

: mobile muni de deux antennes directionnelles a été installées sur 

mobiles muni d’une antenne directionnelle ont étaient installées 



 
 

Figure II.13 Propagation du réseau WLAN 
 
 
 

 
II.5 Configuration des radios 
Les radios sont muni d'interfaces multilingue à base web (allemande/anglais) via http ou 
https, pour communiquer avec les radios il faut ouvrir INTERNET EXPLORER, ensuite écrire 
l’adresse IP de la radio avec laquelle on veut communiquer, bien sur il faut que le PC soit dans le 
même domaine que la radio. L’adresse IP doit ressembler à l’adresse de la radio sans toute fois être 
identique, la radio protégée par mot de passe, la sélection du canal se fait automatiquement. 

� Exemple : Radio EH01  192.168.0.231 
                              Le PC           192.168.0. 225  
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Figure II.14 Configuration des radios 

 
Conclusion : 
 
En dépit de tout les avantages  que peut présenter la communication radio, on retrouve dans tous les 
cas les mêmes problématiques mettant en péril la confidentialité, l’intégrité, la disponibilité de 
l’information induisant les inconvénients suivants :      

        -         Perte du confinement physique de l'information : Risque d'espionnage. 

        -         Perte de l'isolement physique des systèmes d'information : Risque d'intrusion. 

        -         Perte de la fiabilité des liens câblés : Risque de dénis de service. 

Cette technique de communication à aidé à résoudre  beaucoup de problèmes industriels d’ordre de 
communication et l’échange  de données. 

Notre étude s’inscrit dans une perspective de présenter un aperçu technique de la mis en œuvre de 
cette stratégie de communication Wirless à fin de simplifier cette technique.        
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        Introduction 
 
Le respect de la sécurité et des normes de qualité, impose aux gestionnaires de la filière eau un 
pilotage plus fin du procédé de traitement et une surveillance accrue des réseaux de collecte ou de 
distribution. Ces objectifs ne peuvent être atteints sans la mise en œuvre d'équipements de contrôle et 
d'automatisation moderne. Compte tenu l'étendue géographique des équipements à surveiller. On 
assiste depuis quelques années à un éclatement des systèmes d'automatisation chapeautés par une 
supervision assurant un contrôle centralisé avec  l'archivage des données. 

 

V.1.définition d’un système de supervision : 

         Un système de supervision consiste à conduire une installation industrielle, au moyen d’écran 
de supervision placé dans les postes de pilotages, rafraîchit cycliquement par les informations 
provenant  des automates et des capteurs intelligents. 

V.2. La supervision dans un environnement SCADA : 

          Le système SCADA fonctionne par l’acquisition de données provenant de l’installation, ces 
dernières sont affichées sur une interface graphique sous un langage très proche du langage humain, 
ces opérations sont exécutées en temps réel, ainsi les systèmes SCADA donnent à l’opérateur le 
maximum d’informations, pour une meilleur décision, il permet un très haut niveau de sécurité pour 
le personnel et pour l’installation. Les avantages qu’offre le  système SCADA sont obtenus par la 
combinaison des outils hard et soft, parmi ces outils nous distinguons le WinCC  flexible pour des 
applications sous environnement SIEMENS. 

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

       V.3.1 Présentation du WinCC : 

Le  WinCC (Windows Control Center), est le fruit d'un perfectionnement systématique des logiciels 
d'interface homme-machine. Il  offre pour les applications au niveau machine, un considérable gain 
d'efficacité dans la configuration ainsi que des concepts d'automatisation  innovateurs.  

Le WinCC est une collection puissante d’outils d’automatisation qui inclut tous les modules requis 
pour le développement des interfaces graphiques, la commande des systèmes d’acquisition des 
données et des techniques de  commande à une distance très lointaine.  

           V.3.2 Caractéristiques techniques du WinCC : 

• Intégration dans les automates programmables  

• Manipulation du projet  
• Editeurs de tableau d’alarme  

• Gestion de données orientée objet avec possibilités d’édition et de recherche.  
• Bibliothèques d’objets de configuration prédéfinis ou confectionnés par l’utilisateur  
• Prise en charge linguistique  

• Visual Basic Script Support  
• Runtime  

• Test et assistance à la mise en service  
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V.4.Développement d’une solution de supervision pour la STEP de BARAKI 

        Pour faciliter la commande du processus nous avons développé une solution de supervision  
permettant aux opérateurs et à partir d’un pupitre de piloter et de surveiller la partie déshydratation de 
la STEP de BARAKI. 

       Cette dernière permet une visualisation régionale de la déshydratation, avec une multitude 
d’actions grâce aux  menus  développés.  

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

1. Sélectionner et installer l’  API. 
2. Créer un projet. 
3. Définir les variables dans l’éditeur  de variables. 
4. Créer et éditer les vues (vue d’accueil, vue de tous les ouvrages) dans l’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 process  

         Puis nous avons procédé à la configuration du système de supervision pour assurer la 

communication entre l’API S7 300 avec le WinCC ; pour ce faire nous avons sélectionné à partir de 

l’éditeur de variables le pilote « SIMATIC S7 protocol suite » et choisi la liaison « mpi »  de 

communication.   

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

• Groupe 1 : Nommé ligne1  il groupe toutes les variables de la première ligne ; 
• Groupe 2 : Nommé ligne2  il groupe toutes les variables de la deuxième ligne ; 

• Groupe 3 : Nommé ligne3  il groupe toutes les variables de la troisième ligne ; 
• Groupe 4 : Nommé ligne4  il groupe toutes les variables de la quatrième ligne ; 

• Groupe 5 : Nommé ligne5  il groupe toutes les variables de la cinquième ligne ; 
• Groupe 6 : Nommé ligne6  il groupe toutes les variables de la sixiéme ligne ; 

• Groupe 7 : Nommé conv  il groupe toutes les variables associées au convoyeur ; 
• Groupe 8 : Nommé com  il groupe toutes les variables communes au différents groupes ; 
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Figure V.1 Introduction des variables dans le Win CC 

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

projet mono poste crée et appelé « déshydratation » est représenté dans la figure V.2 

 

Figure V.2 Création d’un projet déshydratation 

      V.4.2développement des vues de la déshydratation : 

Nous avons partagé la partie déshydratation en cinq vues :  

V.4.1.a. vue d’accueil 
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 Cette première fenêtre est une vue de présentation comprenant quatre boutons comme c’est 
représenté dans la figure V.3 

• le premier bouton permet l’accès à la deuxième vue ; 
•  le deuxième bouton permet l’accès à la troisième vue ; 

•  le troisième bouton permet l’accès à la quatrième vue ; 
• le quatrième bouton permet l’accès à la cinquième vue ; 

 

 

 

Figure .V.3vue d’accueil 

  V.4.2.b La deuxième vue :  

         Cette vue comprend les deux premières lignes de déshydratation, le premier compresseur d’air, 
le premier extracteur d’air et deux afficheurs l’un pour affiché le niveau de la boue dans le bac de 
stockage et l’autre pour affiché le niveau d’eau dans le réservoir d’eau de service. Elle comprend             
quatre boutons pour permettre la commutation entre les cinq vues. Cette vue est représenté sur la 
figure V.4. 
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Figure  .V.4 Vue des deux premières lignes de déshydratation 

 

  V.4.2.b La troisième vue :  

         Cette vue comprend la troisième et la quatrième ligne de déshydratation, deuxième compresseur 
d’air, le deuxième et le troisième extracteur d’air et deux afficheurs l’un pour affiché le niveau de la 
boue dans le bac de stockage et l’autre pour affiché le niveau d’eau dans le réservoir d’eau de service. 
Elle comprend quatre boutons pour permettre la commutation entre les cinq vues. Cette vue est 
représenté sur la figure V.5. 

 

Figure V.5 troisième vue développée 

  V.4.2.b La quatrième vue :  
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         Cette vue comprend la cinquième et la sixième ligne de déshydratation, troisième compresseur 
d’air, le cinquième extracteur d’air et deux afficheurs l’un pour affiché le niveau de la boue dans le 
bac de stockage et l’autre pour affiché le niveau d’eau dans le réservoir d’eau de service. Elle 
comprend quatre boutons pour permettre la commutation entre les cinq vues. Cette vue est représenté 
sur la figure V.6. 

 

Figure V.6 quatrième vue développée 

V.4.2.b La quatrième vue :  

         Cette vue représente le transfert des boues vers le milieu extérieur soit vers les silos soit vers 
l’air de stockage, dans cette partie on trouve tous les convoyeurs, les  deux silos ,l’air de stockage et 
deux afficheurs l’un pour affiché le niveau de la boue dans les deux silos respectivement et le moyen 
de transfert des boues(moyen de transport) . Elle comprend aussi quatre boutons pour permettre la 
commutation entre les cinq vues. Cette vue est représenté sur la figure V.7. 
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Figure V.7 cinquième vue développée 
 

                      V.5 Conclusion 
 
 Dans ce dernier chapitre, nous avons donné un aperçu sur la plateforme de supervision élaborée sous 
WinCC flexible laquelle permettra de gérer toutes les opérations assignées à la station. Cette 
plateforme permettra aussi de faciliter les taches de maintenance et diagnostics. 
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