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Introductigénérale

Introduction générale
L’automatique fait partie des sciences diegénieur les plus développées de nos jours. Elb®w
objectif principal de procurer une certaine autom@ux systemes les laissant prendre les décisions

adéequates aux différents stades de leur évolution.

Cette science peut étre considérée comme létanatyau de toutes les sciences de I'ingéniegelet du
fait, qu’elle est en permanente interaction avecalgtres disciplines telle que I'informatique, défricité et
la mécanique etc., chose qui lui a permit de fd&egrands pas vers I'avant en bénéficiant du psodeg

chacune de ces disciplines.

L’automatisation des systémes est une chodispensable dans l'industrie moderne et cela du fa

gu’elle permet de :

Réduire les frais de main d’ceuvre ;

Eviter les travaux dangereux et pénibles ;

Assurer une meilleure qualité du produit ;

Réaliser des opérations impossible a controler eliement;

Commander a distance : augmenter les performancsgsteme de production;

YV V. V V V V

Améliorer la sécurité de l'installation industreekét du personnel.

Ces derniers temps, on assiste au phénongerecdurs a I'automatisation des processus de jaritéa
des entreprises et cela apres s’étre rendu comptéagytomatisation constitue la réponse efficatz rude

compétition industrielle.

L'unité Méditerranéen Float Glass “MFG" sjadisé dans la production de verre plat, faisamti@ du
groupe industrieCevital est 'une de ces entreprises qui a, depuis sa eeamsservice, investi dans les
toutes derniéres innovations technologiques et pelar s’assurer une place de choix dans le marché

commercial.

Au départ, pour la production de verre t&nMFG importe de sable traité, mai aprés qu’ils on

découvert des gisements de sable ici en Algéridajsition de traitement de sable a été integré.

Notre travail consiste en I'amélioration ldestation de traitement de sable qui a des pnoddede
programmation et de supervision. Nous pouvons.cité
» Les moteurs vibrateurs de tamis «F03.1» et «<FOQ¥2XE€marre pas en méme temps ;
» Les moteurs vibrateurs de crible de drainage «FQ&E08.2» et «F11» ne démarre pas en méme
temps ;
» Les moteurs «MA03» et «MA03.1»de I'unité AO3 ons ke supervision.
ummTO2012  Ppagel




Introductigénérale

C’est dans ce contexte que cette idée d&ibaer a la conception de cette station qui $etget de
notre projet de fin d’étude.

Pour ce faire, nous avons décomposé nakaitren quatre principales parties, chacune dmestin
chapitre.

Le premier chapitre sera consacré a larigden et aufonctionnement de la station de traitement de
sable MFG.

Le second chapitre traitera sur 'autonpatgrammable industrielle (AP1) S7-300.

Le troisieme chapitre portera sur 'amétian de la programmation de la station a l'aieléobiciel
STEP7.

On abordera dans le dernier chapitre wrcapsur la plateforme de supervision élaboré ¥oueCC
flexible 2008.
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

l.1. Introduction

La station de traitement de sable joue lmtrés important dans I'industrie de verre, elé datisfaire
la demande de I'entreprise en quantité et en gualit

Dans ce chapitre, nous allons présefimsemble des éléments utilisés dans la statdeur

fonctionnement.
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dég¢ment de sable MFG

[.2. Présentation de la station

Eau fraiche

Figure I.1 : Présentation de la station
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

I.3. Description et représentation des éléments de station

1.3.1 Le séparateur magnétique [3]

La séparation magnétique humide remplit @te rimportant dans ['élimination des particules
ferromagnétiques et paramagnétiques des suspemsiarisculation. Les impuretés de fer sont unples
importants problémes rencontrés par l'industrieadgéramique et des minéraux car, ils générendéfsits
structurels et de fabrication apparents ou ils solfdrigine de modifications dans les couleurs gesluits
manufacturés. La séparation magnétique de cesylagiferromagnétiques et paramagnétiques requiert
champ magnétique a haut gradient et a haute itdensi

L'intensité magnétique magnétise la pamticld gradient fournit la force pour déplacer lgipale.
Récemment, les filtres "Hi' ont été utilisés pairgm fonctionnant en mode "Flip-flop" (en bascllpsur
traiter les sables siliceux et les autres minéradustriels.

Figure 1.2 : Le séparateur magnétique
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

1.3.1.1 Contexte

De maniére traditionnelle, l'industrie du Ilsabe considére pas la séparation magnétique coomae
alternative de traitement, sauf dans quelques@ifins spécifiques.
La teneur en fer des dépbts de sable exploités absit d'alimenter les industries du verre et ae |
céramique a été jusqu'a récemment suffisammenefaidur permettre la production avec peu ou pas de
traitement du sable.

Lorsqu'un traitement est requis, les tealmsqgde criblage et de nettoyage par attrition dét é
employées conjointement avec la flottation par rseus

Aujourd'hui, alors que les réserves de dauialité diminuent et que les spécifications emés de
qualité deviennent plus strictes, plus de traitenesh requis pour garantir le respect des normegudkte.
Les pressions environnementales supplémentaireégatément réduit I'attrait et le rapport effichaibit
du processus de flottation par mousse, baséegsyrdduits chimiques. Par conséquent, un renouseau

I'intérét a été observé dans le processus purgohgeique de la gravité et de la purification maigjueét.

1.3.1.2 Principes fondamentaux

Il est important de comprendre les princigpedase d'un séparateur de matrice induit.

Lignes de flux

Particule
magnetique

Figure I. 3 : principe de la séparation

De nombreuses personnes associent de mamé@rrecte le pouvoir de séparation d'un aimaat &
nombre de Gauss qu'il est censé générer. Celanséitae qu'une partie de la capacité d'un aimadparer.
L'intensité magnétique, mesurée en Gauss ou el [edlesla = 10000 Gauss) est le nombre de ligaes d
flux magnétique par unité de surface. Si nous exans une particule insérée dans un champ magnétique
uniforme €ig. 1.3), nous observons que la force exercée sur lacplatiest égale et qu'aucune attraction
relative n'est constatée. Si toutefois, nous imset@ méme particule dans un champ non uniforme ane
intensité difféerente dans lintervalle, nous obeas/que lintensité du champ magnétique varie dens

intervalle et qu'une force inégale est exercédasparticule, engendrant un mouvement dans la dergus
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

forte intensité. Cette intensité de flux fluctuaest dénommée un gradient magnétique et conséttade
motrice sous-jacente a la séparation.

En résumé, l'intensité magnétise la pasrietlle gradient magnétique déplace la particule.
Lorsqu'un fil de matrice est inséré dans un chamgmétique uniforme, le champ est déformé quand il
passe dans le fil de matrice et polarise le filrpréer des points a haute densité et a haut gitadlans une
matrice de séparation, il existe des centainesai@gpsimilaires disponibles, garantissant un rapge

contact élevé avec la particule magnétique.

1.3.1.3 Parameétres de séparation
Dans le cadre de l'investigation du procesks paramétres de séparation ont été exploiés etus
importants d'entre eux ont été identifies comme:sui
» Susceptibilité magnétique de la particule
La capacité d'une particule a étre magrettisé
> Intensité du champ
L'intensité du champ magnétique nécesgaite magnétiser et retenir une particule de susikgt
spécifique.
» Viscosité effective d'un milieu
La résistance d'un milieu au mouvementedparticule dans celui-ci. Dans le cas du sableiskzosité
est normalement liée a la densité en solides.
> Vitesse d'une particule
Elle détermine le temps d'exposition dpdeticule au champ magnétique. Une vitesse faibtept au
champ magnétique de saisir et de retenir une phati@lors qu'une vitesse élevée n'‘occasionnetmegu’
déformation et, en aucun cas, un captage. Cet sffaensifie avec la diminution de la suscepti®ili

magnétique. Cela est directement lié au débit vétunue.

1.3.1.4 Champ magnétique

La bobine excitée génére un champ magnétigiferme dans la paroi du filtre, équipé d'une rat
ferromagnétique prise en sandwich entre des pipoksres réentrantes. La matrice amplifie le champ
magnétique de fond et offre les sites de colledtawd gradient pour le captage des particules niagies.
Au fur et a mesure que les flux de matériaux caotldans la matrice, les particules magnétiques son

captées puis, séparées du flux de particules.
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

1.3.1.5 Variables de fonctionnement

Les variables affectant les performances éparsteurs a haute intensité sont les suivantes :
Champ magnétique de fond ;
Vitesse du flux du produit ;
Caractéristiques de la matrice ;
Densité de la pulpe ;
Viscosité du matériau ;
Susceptibilité magnétique ;

» Champ magnétique de fond

Ce parametre est déterminé par les essa#berakoire.

v Débit

Le flux dans le séparateur controle la vitedss particules entrantes dans la matrice. Lasétest liée

au deébit volumeétrique et a la surface de la matrice
En fonction de la composition granulométegdes produits entrants, les vitesses de débg kan
réservoir filtrant, de I'ordre de 3.5-5.5 cm/semtsconsidérées comme les limites inférieures péseures,
déterminées par la granulométrie du produit entrant
v' Matrice

Elle est sélectionnée par des essais en lai@s en fonction de la granulométrie.

» Densité de la pulpe

Elle contrdle les matieres séches dans taurieéd et est calculée par des essais en labaratoir

v’ Viscosité
Elle augmente au fur et a mesure que la tiedsila pulpe diminue
» Susceptibilité magnétique

Elle est liée au type de minéral magnétiqésent et de sa capacité a étre magnétise.
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Chapitre | Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

Schéma de flux typique utilisant 2 paires de filtre

Eau Controle du débit . R
I Alimentation en sable sur le
— dispositif de dosage
=P e
! t ‘ Distributeur,
5 . rotatif
Alimentation A |Alimentation B _

Recirculation

des mixtes 2.4 ; !

T/H ‘

L Pompe
®
. 4
Réser-
voir
F'ompe@
= -
4 Filtres "Hi" E
Type 200 — 50 au
Hydrocyclone
- Y

Crible
d'égouttage

Figure 1.4 : Schéma de flux typique avec les mixtes en reciticula

1.3.1.6 Fonctionnement

Dans les applications humides de la séparde drainage des fluides est la force de sdiparantre
les magnétiques et les non-magnétiques. La sugpeapaisse est pompée dans la matrice, du basevers
haut, permettant un meilleur contrdle du temps @omance d'une particule (vitesse du produit). Les
contaminants magnétiques sont lavés dans la maipiess la mise hors tension du séparateur. Le a&épar

est équipé d'un réseau de vannes électropneumafgue ordonner les fonctions de ringcage
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Chapitre |

Description et fonctionnement de la station dégment de sable MFG

AIr

I

Wanne 6

Air

g

Wanne 12

= ™=
Vanne 1 “ Vanne 4 Vanne 10 /2= Vanne 7
Entrée S E = B> Produit <G o = Entrée
d'eau » { | 3 i { « d'eau
= e=r
Réservoir filtrant 1 Réservoir filtrant
de lamatrice ™ "G Tl de la matrice ~ g Ty
Flux d'eau . Flux d'eau
de ringage Flux du de ringage Flux du
produit produit
Sortie de (= Alimen- W_ s ] Sortie de
magnétiques M L. 2 tation s wmagnétiques
Vanne 2 ‘—l Vanne 3 Vanne 9 |‘ Vanne 3
oY 2
s -

vanne 5 Vanne 11

J

Sortie de mixtes Sortie de mixtes

Figure 1.5 : Fonctionnement

1.3.2 Les hydrocyclones [4]

Les hydrocyclones servent pour I'esseats#parer et a classer des matiéeres solides housdeins des
suspensions. La suspension est alors amenée tealigament a I'nydrocyclone avec une certaine poessi
ce qui génere dans le cyclone un courant tourlritkne rotatif (tourbillon primaire). Les forces tefuges
qui apparaissent alors font se precipiter les padas de matieres solides plus importantes coatgatoi
intérieure du cyclone, particules ensuite trang@srtavec le tourbillon primaire vers I'extrémitécdne du
cyclone.

Les particules de matiéeres solides aéparées sont dégagées dans le courant de fondraaeetite
guantité de liquide les accompagnants. La plusdgrquartie du liquide est contrainte a changer dection
avec les particules de matieres solides compréséi®vers la réduction de section transversale jagant
I'extrémité du cbne. Les particules sont déporéées le tourbillon (secondaire) en rotation dansiéme
sens, mais qui monte vers le haut jusque danepeptein du cyclone.

Les cyclones a fond plat, dans lesquelBtwe boue est accumulé, qui augmente la conatoitr de
matiere solide dans le courant de fond, sont unedcspéciale. Ces cyclones séparent plus grosseatem

gue les cyclones coniques de méme diametre intérieu
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('//;‘-5 Uberlauf

Sekundar-
wirbel

Frimar-
wirbel

Unterlauf

Figure 1.6 : Parcours du courant dans I'hydrocyclone
Trop plein - Amenée - Tourbillon secondaire - Tallwh primaire - courant de fond

1.3.3 lattriteur [7]
L attriteur est composé de 4 moteurs mélargygur servent a mélanger le sable avec I'eau péparer
la boue de sable.

Figure 1.7 : L'attriteur
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1.3.4 Le Stack Sizer [8]

Le Stack Sizer est une machine de tamisaglerations linéaires qui sert a séparer les padg fines
des solides dans le secteur de I'exploitation diegsn Sa configuration verticale a niveaux mulsple
comportant jusqu'a cing étages de crible minimesbmbrement tout en maximisant la productivitgurP
répondre aux exigences de traitement spécifiqeeslignt peut spécifier I'angle d'inclinaison decésse
dans la plage 15 a 25 degrés.

Le Stack Sizer utilise deux moteurs de \darapour transférer la vibration directement aaisses de
criblage multiples. Des surfaces de tamisage |laégemebombées facilitent la tension du crible etqrgent
sa durée de vie. Des dispositifs d'alimentationieégour chaque surface de tamisage assurent une
distribution homogene des boues sur toute la seidacdamisage et les supports de montage flofitsaient

le mouvement vibratoire des caisses de I'armateisugdport.

Figure 1.8: Stack Sizer Derrick typique

1.3.5 Les spirales de tri minspin [6]

Les spirales de tri minspin sont des egifgade triage précis et fiables a régler, qunpettent un tri
fiable des produits légers ou lords. La séparatisindue aux forces découlement qui agissent pemglant
trajet des eaux boueuses du boitier de chargeneesiterboitier de séparation.

Les particules légeres sont refoulées lgsirforces d’entrainement, ascensionnelles etritiayes
résultantes vers la périphérie des spires, tangisle sable se dépose plus prés de I'axe de lalesplra
zone intermédiaire est caractérisée par des turbedeet des regroupements et est a l'origine de la
séparation des densités, un nettoyage suppléneatdieu dans la couche fine a proximité de I'ardal
spire.
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Un boitier de séparation est fixé par bad&xtrémité de la spirale de tri Minspin. La gasi optimale
de la coupe de séparation pour le sable, les mibéfsitifs et les rebuts est réglée visuellement.

Les spirales de tri MinSpin sont disponil#esdifféerents modéles pour la séparation des jiothgers

et lourds. Elles existent également avec des spingsles, doubles ou triples afin de permettresingcture
aussi compacte que possible en fonction du débie #espace disponible.

Zone a vitesse découlement élevée,
particules légeres

Zone de turbulences et de tri des particules
légéres et lourdes

Axe de la spirale
de tri

Tri & fin couche, particules lour

Figure 1.9: Les spirales de tri minspin

1.3.6 Crible de drainage [5]

Figure 1.10: Crible de drainage

» moteurs du vibrateur
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Les moteurs de vibrateur engendrent esimattent le mouvement aux caisses qui séparenblieles
et les véhiculent sur les panneaux de crible. Leteuns sont concus pour fonctionnement continu avec
construction étanche non ventilée et paliers sséllérifiés a vie.
Un ou deux moteurs sont prévus en fonction deilxemuent de criblage utilisé.
Des poids excentriques installés sur I'arbre darrptoduisent I'action vibratoire du moteur. Legmiqui
est mesuré en pouces/livres, varie en fonctionapplication et de I'équipement sur lequel le mothu
vibrateur est installé. Le poids est estampillélauiaque signalétique du moteur. Lorsque deuwenrstde
vibrateurs sont installés sur une seule caissent#eurs sont connectés afin de tourner en direcposée

pour une force G maximum.

Figure 1.11 : moteurs du vibrateur

|.4 variateur de vitesse

1.4.1 Principe de la variation de vitesse des maates asynchrones

» Quadrants de fonctionnement
Les machines synchrone, asynchrone et aamburontinu sont naturellement réversibles. Pour
bénéficier de cette propriété, il faut que le catigseur et la source soient également réversildesa
source ne l'est pas, on ne peut pas récupérendjiinmrs d’'une phase de freinage de la machine,nosi
peut la dissiper dans des rhéostats (réversidiktgipatrice). Le choix d’une structure
convertisseur/machine 1, 2 ou 4 quadrants repadasexement sur le cahier des charges :
» Quadrant | seul : la machine ne tourne que darseuhsens de rotation, le couple est positif ou nul
(accélérations controlées et décélération non ¢léas) ;
» 2 Quadrants (I et Il) : la machine ne tourne quesda seul sens de rotation, le couple
est positif ou négatif (accélérations et décélénationtrdlées) ;
» 2 Quadrants (I et IV) : la machine tourne dansdegx sens de rotation (pour le sens inverse la
charge est nécessairement entrainante), le cogpleo@ours positif (accélérations contrblées et

décélération non controlées) ;
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» 4 Quadrants (I a IV) : la machine tourne dans &sxdens de rotation et quelque soit la
charge entrainée, le couple est positif ou né¢atitelérations et décélération contrblées).

» Le schéma interne d’un variateur

1 ;""E j s 2 & 1
' 3 | 7
~ S’Z 5—]— '
v T ]
1 |
! | I
| 8 |
] ]
e e e e e A

Figure 1.12: Schéma de principe du variateur

1.5 La régulation [11]

La régulation est l'action de régler autoqusiment une grandeur de telle sorte que celletaega
constamment sa valeur ou reste proche de la vdésirée, quelles que soient les perturbations euvegnt
subvenir.

L'objectif global de la régulation peut sseuder par ces trois mots clefs :

» mesurer ;

» comparer ;

» corriger.

Cependant, chaque procédé possede ses egg@mopres, chaque appareil possede ses propres
conditions de fonctionnement. Il est donc indispéaes que la régulation soit congue pour satisfaine

besoins particuliers liés a la sécurité, aux imgiférele production et aux matériels.

1.5.1 Eléments constitutifs d’'une boucle de régulain
Une boucle de régulation doit comporter animum les éléments suivants :
» un capteur de mesure ;
» un transmetteur souvent intégré au capteur ;
» un régulateur ;
» un actionneur.
Elle est souvent complétée par :
> un enregistreur ;
> des convertisseurs ;

> des sécurités.
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1.5.2 La Régulation de niveau
Le niveau dans le réservoir varie en fonctéhn débit d’alimentation et du débit d'utilisatioha

grandeur réglée est le niveau, elle doit suiviedlasigne du régulateur. La vanne de réglage détriént de
la chaine de régulation permettant de faire vaeieiébit d’alimentation en fonction de la consigne.

1i|_.' anne Ij.E' IEEIQEE‘ /’——\\

Transmetteur de nivean

Comectenr C LT
Utilisateur

Consigne

Réservoir

Figure 1.13 : La Régulation de niveau

.6 les actionneurs

Un actionneur a pour fonction de transforti@rergie prélevée sur une source extérieure (padqoe,
hydraulique, électrique, ...).en énergie mécaniqile (rotation, déplacement, translation,...). Défésen
types d’actionneurs :

» Les moteurs

» Les pompes
1.6.1 Moteur asynchrone

» Constitution
Le stator est un bobinage triphasé, qui engendhamp magnétique tournant.

Pour les petites puissances (usuellementldN)) le rotor est constitué de barres (cuivre loun@ium)
formant un tambour appelé "cage d'écureuil”. L@rohon connecté est en court-circuit : ce motetr e
dépourvu de collecteur et de balais

Pour des puissances plus importantes, ler @b bobiné (triphasé, Y), relié a l'extérieur wvia
collecteur simplifié a trois bagues, et court-cit€en fonctionnement normal. Mais, on peut aussilifrer

les propriétés électromécaniques du moteur enaagissir le rotor par ces connexions.
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Exemple : moteur "a cage d'écureuil” (schéma simpti

Carcasse

f _ __
[ i 1)

circuit magnétigue

T |
stator
_ [ ]

enroulements
statongues

L 155

Figure 1.14: Constitution d’'un moteur asynchrone

» Caractéristiques(moteurs a cage) :
> Durée de vie tres élevée ; maintenance quasi itaexes(paliers etc.) ;
» Faible codt ;
Mais,
> Vitesse de rotation dépendant fortement de la ehapgliquée sur l'axe ;
» Contréle électronique de vitesse et de couple cexepl
Ce systeme permet la prise de données sullesteifférents points et parametres décrits damsbleau
ci-dessous.
Ce bilan met, entre autres, en évidence lesubdd, les désalignements, I'état des roulemeess, |

problemes de structure, les problémes électrigiees e
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MotV M 02V
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Figure 1.15 : élément de surveillance

@ Accéléromeétre : Mesures vibratoires ;

@ Cellule photo-électrique: Mesure de vitesse esplfaquilibrage) ;
@ Pinces ampérométriques: Mesure d'intensité (ts@hat continue) ;
@ Pointes de touche: Mesure de tension ;

® Sonde infrarouge: Mesure de température.

1.6.2 les pompes hydrauliques

1.2.2.1 : Réle de la pompe dans un systéme hydraglie
La pompe est destinée a transformer une &nengcanique fournie par un moteur en énergie
hydraulique. Son réle se limite a aspirer I'huiterdservoir et de la refouler.

La pompe fournit un débit. Elle est donc un géreenatle débit.

1.6.2.2 Classification des pompes

On classe les pompes en deux grandes familles
Les pompes non volumétriques dans les quelles la chambre d’admission et lanbin@ de refoulement ou
le fluide est expulsé ne sont pas séparées l'uffautee par des pieces mécaniques rigides.
Les pompes hydrodynamiques (volumétriques)dans lesquelles la chambre d’admission est sépzre
des pieces mécaniques rigides de la chambre daleefent, ce qui assure I'étanchéité entre ces deux
chambres.
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> Principe
- Une pompe volumétrique se compose dupscde pompe parfaitement cl@sator) a l'intérieur du
quel se déplace un élément mobile rigoureusemastéaparticipant a la circulation du fluide a 18rieur de
la pompe. Ce déplacement est cycliqgue. D’'autresiéidés mobiles destinés a mettre en mouvement les

eléments précédents.

- Pendant un cycle, un volume de liquidegpéndans un compartiment avant d'étre
refoulé.

Les pompes volumétriques

Pompes volumétriques rotatives Pompes volumétriques linéaires

A ENGRENAGES A PALETTES A LOBES A PISTONS

Figure 1.16 : Les pompes hydrodynamiques (volumétriques)

1.6.2.3 Les pompes volumétriques rotativesCe sont les pompes les plus utilisées.
» Les pompes a engrenages
« Les pompes a engrenages extérieures
Fonctionnement : Elle est constituée de deux engrenages tournaimtérieur du corps de pompe. Le
principe consiste a aspirer le liquide dans I'espammpris entre deux dents consécutives et arke faisser
vers la section de refoulement (La rotation d’'ugnpin entraine la rotation en sens inverse de €aainsi
une chambre se trouve a l'aspiration, l'autre doulement).
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Joint A 1évres Pignons

Entrée
Aspiration

L)

Sortie
Refoulement M‘

Couvercle

@ @ Douille pallier T
P e
NS =/

Figure 1.17 : Pompe a engrenages extérieures

» Les pompes a engrenages intérieures
Présentation
Ces pompes existent aussi avec une roue a dentéreeure (Couronne dentéefigrené a un pignon.
Dans ce cas, la pompe peut disposer d’'une pieeemgtliaire en forme de croissant pour séparer entre
I'entrée et la sortie permettant ainsi de dimirleerfuites internes et d’augmenter la pressioredéce.

Sortie

Couronne |

Entrée

Figure 1.18 : Pompe a engrenages intérieures

1.6.3 Les vannes
1.6.3.1 vannes automatiques de régulation [11]

La plupart des réglages se ramenent a dgages de débits de fluides au moyen d'appareils de
robinetterie créant une perte de charge sur laleition du produit.

Les vannes sont des organes comportantificeale dimension variable. Elles permettentdglage

des débits de fluides.
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Le débit est proportionnel a la racine carrée deelée de charge entre I'amont et I'aval de la eann

1.6.3.2 Eléments constituants la vanne de réglage

La vanne est constituée de deux élémentsipanx :
- le servomoteur : c’est I"el’'ement qui assuredaversion du signal de commande en mouvement de la
vanne ;

- le corps de vanne : c’est I"el’'ement qui asseim@glage du débit.

M embrare

Boitierde
mem brare

Ressort antagoriste

Tirant de membrare

Vs de réclage

Eomoude
IEssE-c toUpe

Lubn ficatew

Douilles de guidage

Figure 1.19 : Vue en coupe d’'une vanne de régulation pneumatique

Et aussi d’'un certain nombre d’éléments auxési
» un contacteur de début et de fin de course ;
» une recopie de la position ;
> un filtre détendeur ;

» un positionneur : il régule I'ouverture de la vammeaccord avec le signal de commande.
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Figure 1.20 : Positionneur

1.6.3.3 Vanne papillon [13]

Les vannes papillon sont des vannesurpadques tout ou rien utilisées dans lewllaions de

liquides et celles des gaz.
Ces vannes sont en inox (inoxydables), chaseleyir permet d’étre largement utilisées dansetout

l'industrie agroalimentaire.

Figure 1.21 : Vanne papillon

1.7 les capteurs [13]

Un capteur est I'élément d'un appareil dsure servant a la prise d'informations relativiessgrandeur
a mesurer. Le capteur est I'élément capital etdenjgr maillon d'une chaine de mesure. Il a pole dé
saisir et de transformer la grandeur physique aureegou mesurande) et le contenu de son informaio
une autre grandeur physique accessible aux sensitsinou aux maillons suivants de la chaine
d'acquisition.

Ce sont donc des organes sensibles, tramafiirla grandeur a mesurer en un signal électrique,
pneumatique, hydrauligue ou numérique, normaleggasentatif de l'information originelle.

Cette transformation nécessite généralemeapport d'énergie extérieure au systeme.
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En regle générale, I'élément sensible duecaest lié a un traducteur ou transducteur peamieta
transformation du déplacement ou de la déformatmet élément sensible en un signal ou une indicat
de mesure.

Schéma de principe

Source d'énergie extérieure

grandeur signal
3 9_4{ CAPTEUR }%_[ TRANSDUCTEUI};e,_de

mesurer sortie

Figure | .22: Schéma de principe

1.7.1 Capteur radar

Ce principe de mesure de niveau apparue dépuibut des années 1990 est en tres forte peignes
ces derniéres années. La mesure radar a impulsgtnbasée sur le méme principe que l'ultrason, la
différence se situant au niveau du type d'onde émtigdétectée. Au lieu d'une onde ultrasonoreadarr
utilise une onde électromagnétique a tres hautpéméce (micro-onde) qui se propage a la vitesska de
lumiere : 300.000 km/s. Cette onde immatériellaéeessite pas de support pour se propager, deettat
mesure de niveau est largement insensible auxtiearsade température, pression, ciels gazeux, vapeu
brouillards, poussiéres, bruits, etc.

Grace aux derniers développements de cettadbagiie de mesure de niveau sans contact, leshildssi
d’applications sont quasi universelles.

Il est aujourd’hui possible de mesurer tousplesluits liquides, pateux, corrosifs, ou solides\(érulents
ou granuleux) a partir d'une constante diélectrided., 4.
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Figure 1.23 : Capteur radar

[.7.2 Débitmetre
Les débitmeétres électromagnétiques équip&ndvertisseur (IFC 090) sont des appareils de reaii

débit de haute précision. La figure ci contre metgrdébitmétre (KROHNE).

Figure 1.24 : débitmétre

Ces débitmetres conviennent exclusivementia anesure du débit et le volume de produitmities.

I.7.2.1 Principe de fonctionnement
La mesure repose sur le principe codeula loi de FARADAY selon laquelle uneng®n est

induite lorsqu’un liquide conducteur traverlge champ magnétique d’'un débitmétre (figu2d). La

valeur de la tension induite se calculrsd’expression Suivante :

U=K*B*V*D
K : constante de I'apparell ;
B : valeur du champ magnétique ;
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V : vitesse d’écoulement moyenne ;

D : diamétre de la conduite.

Figure 1.25 : Schéma de principe de la mesure

|.7.3.Les accélérométres
1.7.3.1. Principe de fonctionnement

Un accélérométre piézoélectrique, est comgasedisque en matériau piézoélectrique (quadii),
joue le réle d’'un ressort sur lequel repose unesmasmique précontrainte. Quand la masse se éégas
I'effet d’'une accélération, elle exerce sur le dsgles contraintes, induisant a la surface de rceedeine
charge électrique proportionnelle a cette accétdrales acceléromeétres piézoélectriques tenddevanir
les capteurs de vibration absolue les plus utilges la surveillance. lls possédent les propristégantes :

» Utilisables sur de trés grandes gammes fréquesttiell

> Excellente linéarité sur une tres grande gammerdimee (typiquement 140 dB) ;

> Le signal d’accélération peut étre intégré éledtjoement pour donner le déplacement et
la vitesse ;

» Aucun élément mobile, donc extrémement durable.
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4 )
_': Boitier

Ressort
Masse sismique

Disque piezoelectrique

Connecteur

Base

Figure I. 26: schéma de principe d’'un accélérometre

.8 Fonctionnement de la station

1.8.1 Matrice de démarrage

Elle répond aux contraintes et exigencesasues :

>
>
>

>
>

Exigences de démarrage pour le fonctionnement aitque de l'installation de préparation ;
Controler la présence de tension, I'absence deagessi'erreur ;

Au démarrage de la tension de commande, tousdpssgliifs de commande électriques (ToCO01,
LC01-08, DCO1, FIC02, FCO03 et le module décanteul®s valves automatiques (V25 et V32)
doivent étre actives.

Les bassins de pompe B01, B02, B05, B06, B06.2, Bfl&iles de broyage A02 et épaississant A03
sont remplis d'eau ;

Présélection manuelle de V35, V36, V37, V38 (spsal'infiltration avec ou sans séparateur
magnétique) sans séparateur magnétique ne dénaarfeOp, P04 et P11 et réduit la fréquence de
POG6 ;

Présélection du sens de mouvement des convoyeurd H@04.3, H04.6 et goulottes manuelles
HO04.2-H04.3 et H04.5-H04.6 ;

Présélection avec ou sans séparateur magnétig8el (B10F06.2) floculants préparés, préts au
dosage (la chambre de chargement du module dealdsédtre remplie) ;

Présélection des réservoirs d'eau remplis B14B1dr2 (sélectionner les valves pour remplissage et
vidage manuels) ;

Présence d'air comprimé et d'eau fraiche (moddatodage et eau de processus supplémentaire) ;
Valves V47 ouverte, V48 fermée, V57 ouverte, V8Gaste, V87 fermée ;
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>

Important : Le rateau d'épaississeur AO3 (moteulOBIAt levage de rateau MA03.1 compris capteur

ToC02) doit fonctionner 24 heures sur 24, 7 jours’s;

Séquence de démarrage :

>

vV V V V V V V V V V VYV V V VYV V V V V VYV VYV V V V V

Y VY

Convoyeur a tapis H04.6 ou H04.3 ou aucun (en fonate la présélection) ;
Convoyeur a tapis H04.5 ou H04.2 (en fonction derésélection) ;
Convoyeur a tapis H04.1 ;

Convoyeurs a tapis H04.4 , et HO3 ;

Crible F11 ;

Crible F08.1 ;

Crible F08.2 ;

Crible F03.1 ;

Broyeur A02 (MA02.4) ;

Broyeur A02 (MA02.4) ;

Broyeur A02 (MA02.2) ;

Broyeur A02 (MA02.1) ;

Valve V16 active en fonction de I'ampérage (ToGf&)mentation d’A02.1 ;
Pompe a eau P11 ouverte V57 ;

Activation du module de commande du séparateur étagre F06.1 et F06.2 ;
Pompe P06 ;

Pompe a eau P10 ;

Pompe P04 ;

Pompe P05.2 ;

Pompe P05.1 ;

Pompes P01.1 et P01.2;

Pompes P02.1 et P02.2 ;

Crible FO1 ;

Convoyeur a tapis HO1 ;

Sélectionner le tonnage d'alimentation au niveagydteme de pesage WIR01 et démarrer
manuellement le chargeur a caisson A01 ;

Pompe de dosage de floculants P12 et valve V79 ;

Démarrer manuellement le module décanteur AO4 mléule de dosage de floculants A06 avec
tous les appareils lorsque le signal du détectedrodies DCO1 est actif ;
Valve V47 ;

Valve V48 ouverte ;
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» Pompe de boues PQ9 ;
» Valve V48 fermée.

1.8.2 Matrice "Arrét"
» Chargeur caisson A0l
Convoyeur a tapis HO1
Crible FO1
Cellule de broyage A02 (tous les moteurs) et v&lyé
Pompe P0O1.1. P01.2, PO2.1, P02.2, P04, P05.1, ARIB)2
Pompe P06, séparateur magnétique F06.1, F06.2
Pompe de dosage de floculant P12, valve V79
Crible F03.1, F08.1
Crible F08.2, F11
Convoyeurs a tapis H03, H08, H04.4
Convoyeurs a tapis H04.1, H04.5,
Convoyeurs a tapis H04.2, HO4.6
Convoyeur a tapis H04.3
Pompe de dosage de floculant P13, valve V85

YV V V V V V V V V V V V VYV VY

Fermer V47, ouvrir V48, fermer V57 et ouvrir ledwes de rincage du décanteur

1.9.1 problématique

» L'usures et fissures des pieds des Cribles de agairk FO8 », « F11 » et le tamis« FO3 », a
cause de démarrage de leur moteurs vibrateurs.

T
T, I

T ‘// Flexible de protection

Figure I. 27: pied de Crible de drainage
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» Manque de programmation et de supervision des meotetMAO03 » et «kMAO3 .1» de l'unité
« AO3 ».

1.9.2 solution proposé

> Les moteurs vibrateurs« MF03.1 » et « MF03.2 »atd@s« FO3 » démarre en méme temps ;

» Les moteurs vibrateurs « MF08.1 », « MF08.2 », AME » et « MF11.2» des cribles de
drainage« FO8 »et « F11 » démarre en méme temps ;

» Réalisation de la supervision des moteurs « MA@B« MAO3 .1 »de I'unité « A03 ».
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[.10 Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons donné perca sur I'ensemble des éléments, leurs prérscde

fonctionnement, ainsi que le fonctionnement gérdedh station.

Le chapitre suivant portera sur l'autoenatogrammable industriel S7-300 utiliser dans la
programmation de la station.
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[I.1 Introduction

Durant ces dernieres années, nous assiatams développement énorme dans le monde industrie
notamment dans les technigues de commandeelatgrace a I'apparition de nouvelles temphes
s’appuyant sur des systemes trés puisdattee flexibles : les automates programméhhi).

Les API ont depuis leur apparition, g& I'industrie & s’orienter vers une nowvedtratégie de
commande se basant sur des programmes irtffques (logique programmeée) éclipsant ainsi les
méthodes anciennes se basant sur des eiromagnétiques et des systemes pneumapquesa

réalisation des parties de commande (logique cablée
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I1.2 Définition d’'un automate programmable (API) [1]
Un APl (ou PLC Programmable Logic Contrdlleest un appareil électronique adapté a
'environnement industriel, qui réalise des fonodod'automatisme pour assurer la commande de pré

actionneurs et d'actionneurs a partir d'informailmgiques, analogiques ou numeériques.

[1.3 Choix d'un API pour la station traitement de sable
Il revient a l'utilisateur d’établir leabier des charges de son systéeme et de regarder sarché

'automate le mieux adapter aux besoins, en coredén certain nombre de criteres importants :

» Le nombre d’entrées/sorties ;
La nature des entrées/sorties (numérique, analegeda.) ;
La nature du traitement (temporisation, comptate) g
Le dialogue (la console détermine le langage dgraromation) ;
La communication avec les autres systemes ;

Les moyens de sauvegarde du programme (Disquatte,raémoire, etc.) ;

VvV V V V VYV V

La fiabilité et la robustesse ;
» Choix de la société ou d'un groupe et les contamesmerciaux.
En tenanttompte des points soulignés précédemment, lesiggdnont opté comme systeme de traitement

des informations de la station traitement de spble 'automate SIEMENS, S7 — 300

II.4 Présentation de 'automate S7 — 300 [2]

L’automate programmable industriel S7 — 38briqué par SIEMENSqui fait parti de la gamme
SIMATIC S7est un automate destiné a des taches d’automatigatiyennes et hautes gammes.

La configuration et le jeu d’instruction da®l SIEMENS sont choisis pour satisfaire les exigences
typiques et industrielles et la capacité d’extemsiariable permet une adaptation facile de l'apparéa

tache considérée.

L’automate lui-méme est constitué dune auration minimale composée d'un module

d’alimentation, de la CPU, du coupleur et de mosldientrées/sorties.
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Module Module  Module Module
d'entrée de sortie d'entrée
TOR TOR Analogique De sortie

PS CPU IM SM SM SM FM CP
Coupleur
Alimentation Module de
Fonction

Figure 11.1: L’automate programmable S7 — 300.

II.5 Modularité
Le S7 — 300 est de conception modulaire, vaste gamme de module est disponible (fig. Z&k
modules peuvent étre combinés selon les besoisgiofa conception d’'une solution d’automatisatices
types des modules sont les suivants:
Modules d’alimentations (PS) ;
Unité centrale (CPU) ;
Coupleurs (IM) ;
Processeurs de communication (CP) ;
Modules de fonctionnements (FM) ;
Modules de signaux (SM) ;
Modules de simulation (SM 374).

N o gk~ wDbd R

[1.5.1 Module d’alimentation
Le module d’alimentation assure la converglertension du secteur (ou du réseau) en tensi¢a4de
48V, 120V ou 230V) pour l'alimentation de l'autoraadt des capteurs et actionneurs en (24V, 48W 120

ou 230V).
> |l remplit aussi des fonctions de surveillanceighalisation a I'aide des LEDS.
> |l permet de sauvegarder le contenu des mémoirdsgl RA moyen d’'une pile de sauvegarde ou
d’une alimentation externe.
UMMTO 2012
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[1.5.2 Unités centrales (CPU)
La CPU est le cerveau de 'automate carpslenet de:
> Lire les états des signaux d’entrées ;
» Exécuter le programme utilisateur et commandesdeses ;
> Régler le comportement au démarrage et diagnostilpsedéfauts par les LEDS.
Le S7 — 300 dispose d’'une large gamme de CPU areiffs niveaux de performance, on compte les

versions suivantes :
+ CPU a utilisateur standard : CPU 313CPU 314 CPU 315etCPU 316.
+ CPU avec fonctions intégréesCPU 312 IFM et [laCPU 314 IFM

Les fonctions intégrées permettent d’autseata moindre colt des tadches qui ne nécessitentep
performance d'un module de fonction (FM), la paifecité de ces CPU est qu'elles sont dotées
d’entrées/sorties TOR intégrées, des EEPROM ingdge€des fonctions intégrées qui sont les suigante
» Fonction intégrée fréquencemeétre ;

» Fonction intégrée compteur ;

» Fonction intégrée compteur A/B.

+ CPU avec interface PROFILBUS DRCPU 315 -2 DP, CPU 316 — 2 DP CPU 318 — 2 DP)
Elles sont utilisées pour la mise en place dsgaux, toutes ces CPU peuvent étre utiliséesneom
maitre DP ou esclave DP a I'exception de la CPU-328DP ou elle est utilisée uniguement comme un

maitre DP.

[1.5.3 Coupleur (I M)

Les coupleurs sont des cartes électroniqueassurent la communication entre les E/S (périph ou
autre) et l'unité centrale. L’échange de l'informat entre la CPU et les modules d’E/S s’effectue pa
lintermédiaire d’'un bus interne (liaison parall@edée). Les coupleurs ont pour role le raccordérmem
ou plusieurs chassis au chassis de base. Pour$AR 300, les coupleurs disponibles sont :

> IM 365 : Pour les couplages entre les chassis dliétre de distance au max ;
> IM 360 et IM 361 : pour les couplages allant jusglil0 métres de distances.

[1.5.4 Module communication (CP)
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Les modules de communication sont destingst@&hes de communication par transmission ee.séri
lls permettent d’établir également des liaisonsipaipoint avec:
» Des commandes robots ;
» Communication avec des pupitres opérateurs ;
» Des automates SIMATIC S7, SIMATIC S5 et des autesdtautres constructeurs.

[1.5.5 Modules de fonctions (FM)
Ces modules réduisent la charge de traitenie la CPU en assurant des taches lourdes ddscaln
peut citer les modules suivants :
» FM 354 et FM 357 : Module de commande d’axe pouraaoteur ;
» FM 353 : Module de positionnement pour moteur ppas;
» FM 355 : Module de régulation ;
» FM 350 -1 et FM 350 — 2 : Module de comptage.

[1.5.6 Modules de signaux (SM)

lIs servent d’interface entre le processusagtomate. lls existent des modules d’entréeRTQes
modules de sorties TOR ainsi que des modules é@emntanalogiques et des modules de sorties anagogiqu
Les modules d’entrées/sorties sont des interfageslgs capteurs et les actionneurs d’une machirtkume

installation. Il existe différents modules d’ensé&m®rties dont :

11.5.6.1 Les modules d’entrées/sorties TOR (SM 323M 322)

Les modules d’entrées/sorties TOR constttlemninterfaces d’entrées et de sorties pouritgssx tout
ou rien (TOR) de l'automate. Ces modules permetlerraccorder a I'automate S7 — 300 des capteéurs e
des actionneurs TOR les plus divers. En utilisant nécessaire des équipements d’adaptation
(conditionnement, conversion, etc.).

Les modules d’entrées raménent le niveausmaux TOR externes, issus des capteurs, aaunoie
signal interne du S7 — 300. Les modules de sa@sportent le niveau du signal interne du SDG-&u

niveau du signal requis par les actionneurs ou-Rx&ionneurs.

11.5.6.2 Les modules d’entrées/sorties analogique (SM 331/SB82)

Ces modules permettent de raccorder a rFaate des capteurs et actionneurs analogiqueshtises et
les sorties analogiques possédent des convertisa@atogiqgue — numérique et numérique — analogiques
d’'une résolution de 11 bits + bit de signe, leadges des valeurs analogiques sont représentété bits,
pour les modules possédant une résolution infériaut5 bits + bit de signe, les bits de poids fdildes

ne sont pas représentatif.
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11.5.6.2.1 Les modules d’entrées analogiques (SN83B)

Les modules d’entrées analogiques (SM 33hvertissent un signal analogique issu des capteurs
analogiques en un signal numeérique. Ces modulesomportent qu'un circuit de conversion analogique
numerique CAN, car la CPU de l'automate S7 — 30pe# lire que les valeurs analogiques binaires.

La conversion analogique/numérique concdeseentrées analogiques des étendues de tension (8
mV, + 250 mV, + 500 mV, +5 V, £ 10 V), de courgat1l0 mA, = 3,2 mA, £20 mA), de résistance (180
300Q et 600Q2) et de température, en un mot (de complémentsaa ®)rmat de 8, 12 ou 16 bits, afin que
'automate puisse traiter ces variables par derdgnammation (gestion d’alarme, contréle, asseevsnt

etc.).

+ Représentation des valeurs analogiques sur 15 bits

Résolution Valeur analogique

Numéro de bit 15 14 13 12 11 10 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Valeurde bit | § 2 2 2% 2% 20 2P P o P P F P 2P

Figure 11.2: La représentation des valeurs analogiges sur 15 bits.
Le signe (S) d’'une valeur analogique @sfaurs codé dans le bit a5 :

» 0 si nous avons une valeur analogique positive ;

» 1 sinous avons une valeur analogique négative.

[1.5.6.2 Les modules de sorties analogiques (SM33

Les modules de sorties analogiques (SM 8l)sent la conversion des signaux numériquesnat
(du S7 — 300) en signaux analogiques destinés @ionaeurs ou pré—actionneurs analogiques, ces leodu
comportent donc des circuits de convertisseurs ngomes analogiques CNA, le transfert des valeurs
numériques vers le module s'effectue par multiglexailoté par le processeur automate. La convedsn
voies de sorties analogiques est réalisée ségliemtant, c'est-a-dire que les voies de sortiesogilies
sont converties les unes apres les autres.

Cependant, il existe des modules ou il¢ ada fois des modules d’entrées et sorties aitpleg (FM

334), ces modules réalisent les deux fonctions.

[1.5.7 Modules de simulation (SM 374)
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Le module de simulation SM 3@4t un module spécial qui offre a I'utilisateumplassibilité de tester
son programme lors de la mise en service en ca®mttionnement. Dans le S7 — 300, ce module se
monte a la place d’'un module d’entrée ou de s@@&. Il assure plusieurs fonctions telles que:

» La simulation des signaux de capteurs aux moydanted'upteurs ;

> La signalisation d’état des signaux de sortiesdparLEDS.
[1.6 Programmation de l'automate S7 — 300

11.6.1 Logiciel de programmation
Le logiciel de programmation permet de créles programmes utilisateurs pour les automates
programmables SIAMTIC S7, ce logiciel de programaraest le STEP7.

Qu’est-ce que le STEP 7 [9]

STEP7 fait partie de lindustrie logi¢eelSIMATIC. Il représente le logiciel de base pdar
configuration et la programmation de systéme diaaitisation. Les taches de bases qu’il offre a son
utilisateur lors de la création d’une solution d@uatisation sont :

> La création et gestion de projets ;
La configuration et le paramétrage du matérielegtadcommunication ;
La gestion des mnémoniques ;
La création des programmes ;
Le chargement de programme dans les systémes giblés

Le test de l'installation d’automatisation ;

YV V. V V V V

Le diagnostic lors de la perturbation dans l'inatan.
Le STEP7 s’exécute sous le systeme doitghion de MICROSOFT a partir de la version Window

et s'adapte par conséquent, a I'organisation gcaghorientée objet qu’offrent ces systemes d’exqtioin.

11.6.2 Application de STEP7 [9]
Le logiciel STEP7 met a disposition les &ilons de base suivantes :
Le gestionnaire de projets ;
La configuration matérielle ;
L’éditeur de mnémoniques ;
L’éditeur de programme CONT, LOG, LIST ;

La configuration de la communication NETPRO ;

YV V. V V V V

Le diagnostic du matériel.

[1.6.3- Conception de programme avec le STEP7
Pour concevoir un projet avec STEHP&Xiste 2 approches
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Figure Il. 3 : Organisation pour la création de prgets sous STEP?7.
I1.6.4- Configuration et paramétrage du matériel P]

+ Configuration

La configuration matérielle est une étaps importante, elle permet de reproduire a l'idpre le
systeme utilisé (alimentation, CPU, module, etPar la configuration, on entend dans ce qui suit la
disposition de profilé — support ou chassis, de uteydd’appareils de la périphérie décentraliséelest

cartouche interface dans une fenétre de station.

Les profilés supports sont représentésupartable de configuration, dans la quelle I'ontpgenficher
un nombre définis de modules. Tout comme dans refiigs support ou chassis réels. Le STEP7 affecte
automatiqguement une adresse a chague module daddale configuration. On peut modifier les asess

des modules d’une station, a condition que la CBithptte I'adressage libre (cas de la CPU 315 -2 DP

+ Paramétrage
Par le paramétrage on entend ce qui suit
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> Le réglage des parametres des modules paramétqadnlesa configuration centralisée et
pour un réseau. Une CPU est un module paramétiableurveillance du temps de cycle est
un parametre qu’on peut définir ;
> La définition des parametres de bus, des maitrestRResclaves DP pour un réseau maitre
(PROFIBUS — DP).
Ces parametres sont chargés dans la CPlggjtransmet aux modules correspondant. |l esfa@e
de remplacer des modules, car les parametres strhatiquement chargés dans le nouveau module a la

mise en route.

11.6.5- Le programme utilisateur

Un programme utilisateur comprend toutes ihstructions et déclarations, ainsi que les éesn
nécessaires au traitement des signaux de commanueidstallation ou d’'un processus.

Il est affecté a un module programmabiRJGu module de fonction FM et peut étre strucemé
entités plus petites appelées blocs. Un programtilisateur doit étre exécuté dans une CPU S7 et
essentiellement constituée de blocs, il doit cdntemites les fonctions nécessaires au traitemeriiches

d’automatisation, il doit :

» Déterminer les conditions pour démarrage a chaddyid ou pour le redémarrage de la CPU (le
démarrage a chaud produit I'effacement des mémemdosporisations et compteurs concernent
uniquement les zones non rémanentes, alors quéntardage a froid les effacent tous, aprés une
mise hors tension et que la CPU fonctionne sares gl sauvegarde, par contre le redémarrage
n'efface aucune zone mémoire) ;

> Traiter les données du processus (par exemple, inemides signaux binaires, lire et exploiter des
valeurs analogiques, définir des signaux binaies fa sortie écrire des valeurs analogiques) ;

» Réagir aux alarmes.

Le programme utilisateur contient, en euttes informations supplémentaires telles queldemées
destinées a la configuration ou a la mise sousatéda systéme. En fonction de I'application, ontpinc

créer, dans le programme utilisateur, les blocdyjess suivants :

11.6.5.1 Blocs d'organisation (OB)
lIs constituent l'interface entre le sys&d’exploitation et le programme utilisateur. $tsnt appelés
par le systéme d’exploitation et gérent le traitetrae programme cyclique ainsi que le comporteradat

mise en route de I'automate programmable et leetreent des erreurs.
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[1.6.5.2 Blocs fonctionnels [9]

+ Bloc fonctionnel (FB)
C’est un sous programme écrit par I'séiteur, il facilite la programmation des fonctiammnplexes

souvent utilisées. Il est exécuté par I'appel dabloc de code.

+ Bloc fonctionnel systeme (SFB)
C’est un bloc intégré a la CPU S7. LeB &#nt parties des systemes d’exploitation. liststes blocs
de mémoire, ils sont utilisés pour des fonctionscgges intégrées a la CPU 314 IFM, comme ils peiuve

étre utilisés pour la communication via des liasoanfigurées.

11.6.5.3 Les fonctions (FC)
Elles contiennent des routines pour ¢éestions frequemment utilisées, comme le renvone’valeur
au bloc appelant. Elles sont sans mémoires et erorgnt uniquement des variables temporaires, elles

peuvent faire appel a des blocs de données glgbauxia sauvegarde de ses données.

11.6.5.4 La fonction systeme (SFC)

C’est une fonction intégrée dans les CRU@é — programmée et testé. Elle est appeléetia ga
programme. Parmi les fonctionnalités qu’elle dspole contrble du programme, la gestion des @arm
horaires et temporisées, la mise a jour de la nr@moiage du processus, I'adressage de modules et la

creéation des messages relatifs aux blocs.

11.6.5.5 Les blocs de données d’instance (DB d’instance)
lIs sont associés au bloc FB ou ils comstit leurs mémoires, ils contiennent les paramétagsmis

au FB ainsi que les variables statiques.

11.6.5.6 Les blocs de données globaux (DB)
A I'opposé des DB d’instance qui ne sasgociés qu’aux blocs fonctionnels, les DB globservent
a I'enregistrement de données utilisateurs pougaatutilisées par tous les autres blocs de code.
Le nombre de blocs autorisés par type de bloc gusila longueur maximale de chaque bloc déperid de
CPU, dans notre cas la CPU 315 — 2 DP autorigeBt 14, FB: 128, FC: 128, DB: 127, SFC: 54 et SFB:

11.6.5.7 Structuration du programme utilisateur

Le logiciel de programmation STEP7 noesnet de structurer notre programme, c'est-a-diréed
subdiviser en différentes parties autonomes.

L’écriture du programme utilisateur comgtplpeut se faire dans le bloc d’organisation OB1

(programmation linéaire).
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Cela n’est recommandé que pour les progesme petites tailles. Pour les automatismes comple
la subdivision en parties plus petites est reconti@ancelles-ci correspondant aux fonctions teclyigples

du processus, et sont appelées bloc (programmsttiociurée).
Cette structuration offre les avantages sugzant

» Ecrire des programmes importants mais clairs ;
» Standardiser certaines parties du programme ;
» Simplifier 'organisation du programme ;

» Modifier facilement le programme, car on peut l'exter section par section.
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[1.7 Conclusion
Ce chapitre nous a permis de présentaitE&gents modules constituant 'ensemble de |'audite S7

— 300. La constitution modulaire, la facilité deligation d’architecture décentralisée, la facititémploi
font du S7 — 300, la solution économique pour &hes les plus diverses dans les petites et mayenne
applications.

Le logiciel de programmation STEP7 constitilien entre l'utilisateur et 'automate prograable S7

— 300 car ce dernier ne peut gérer ces fonctiasadans logiciel bien définit.
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[ll. Introduction

Dans ce chapitre, nous allons détaillé commene faour ouvrire le projet de la station par le
langage de programmation « CONT » et comment f@earset tester le programme dans la CPU et
comment se fait le traitement des programmes emtaompte du principe de conception de la stractur

de programme.
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1.1 STEP 7 : Mode d’emploi

Avant de créer un projet, on peut envisager difftage approches. En effet, le logiciel STEP 7,
offre une liberté de choix de la procédure a adapte

Du moment que notre projet contient beaucoup tBest et de sorties, il est préférable de
commencer par configurer le matériel avant la @éatu programme.
[11.2 Programmation symbolique
I11.2.1 Adresse absolue(voir Figure 11.1)

Chaque entrée et chaque sortie posseédent par défeutadresse absolue déterminée par la
configuration matérielle. Celle-ci est indiquéerdaniere directe, c’est a dire absolue.

L’adresse absolue peut étre remplacédgmnoms symboliques pouvant étre librement choisi

© g Module : . Maodule de
o denfrées TOR - : sorties TOR
= Oictat 0 : . Octet 4
—l Bitsoar . Bit=0 a7
Hor r 1
=10 Module - : Madule da
d'entréasTOR . . sortios TOR
=1 Oictat 1 : ! Octet 5
L : Bit=s0 a7 . . Bits 0 a 7
!

Adresse absolua E 1.5

Entrés Cictat 1 Bit 5

Figure 1.1 : Les adresses absolues du modules entrées/sorties
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[11.2.2 Programmation symbolique
Nous affectons dans la table des mnémoniques unsyorbolique a toutes adresses absolues que
nous voulons appeler dans le programme ainsi qugpke de donnée, par exemple d’entrée E 0.1 le
mnémonique commutateur 1. Ces noms valent pouegdes sections du programme. C’est pour ¢a
gu’on les appelle des variables globales.
La programmation symbolique permet é@dlr I‘écriture de notre programme qui y gagne en

clarté.

[11.3 Edition et traitement du programme
[11.3.1 Edition du programme

Pour créer notre programme S7, noupodmns dans STEP 7 de trois langages de
programmation : CONT, LIST, LOG et Grafcet (enioptS7- Grafcet) [3].
Exemple: Lampe verte : ‘ ‘Commutateur 1”7 & “Commutate@r
[11.3.1.1 CONT (schéma & ONTact9

Pour I'habitué des schémas électrique, le schémeorstacts CONT est un langage de
programmation graphique. La synthése de ses itistngcs’inspire des schémas a relais. CONT permet
de suivre facilement le flux d’énergie circulanaules entrées, des sorties et des opérations leatre

barres d’alimentation .

‘‘Commutateur 1” “Commutateur2 “Lampe verte”

] o () |

| \/ |

[11.3.1.2 LIST (LIST ed’instructiong
Pour l'informaticien, la liste d’instructions LIS&st un langage de programmation pouvant étre
utilisé pour la création d’'instruction des blocsadele. La syntaxe des instructions ressemble a dall

langage assembleur. Les opérations sont suivigeiades.

U EO01 ‘‘Commutateur 1”
U EO0Z2 ‘‘Commutateur 2”
= AO01 “Lampe verte”
I | | |
Opération é@ande
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[11.3.1.3 LOG (LOG igrammg

Pour le spécialise des circuits ou le programmegiiépant les opérations logiques, le logigramme
LOG est un langage de programmation graphique tjiseules boites logiques de I'algébre de Boole
pour représenter la logique. Il est également ptessie représenter des fonctions complexes comsne le

fonctions mathématiques directement en liaison &&boites logiques.

“Lampe verte”

“Commutateur I = &

“Commutateur 2"——]

Remarque :
Il est possible, de maniére générale, deésenter sans probleme en LIST les programmes écri
LOG ou en CONT. Lors de la conversion de program@@8IT en programme LOG et vice-versa, tout

e€lément de programme ne pouvant étre représensdeléangage cible est affiché en LIST.

[11.3.2 Traitement des programmes

Le traitement du programme par le processeur seféedans la CPU. Cette derniére et les modules
d’E/S sont reliés a un bus servant aux échangdsmieées.

Le processeur recoit I'information sur éedu signal de chaque capteur, au moyen des nsdule
d’entrées. Il active les sorties concernées. Ciesnrations sont transmises au processus au moygen de
modules de sorties.

Le microprocesseur se trouvant sur le mne@RU, avec le logiciel systéme, assure le traité e

programme utilisateur.

[11.4 Programmation linéaire ou structurée

Il est possible d’écrire notre programmiéisatteur dans I'OB1 (programmation linaire). Celast
toute fois recommandé que pour les programme sgngkxécutant sur des CPU S7-300 avec une
mémoire peu importante .

Les automatismes complexes sont miewésat nous les subdivisons en taches partiellesani

représentées par des parties de programme (blmrsespondantes (programmation structurée).
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Appels des blocs
Le programme appelle le deuxieme bloc dont lesatjmérs sont alors traitées dans leur intégralité.
Une fois le bloc appelé achevé, le traitement sequit avec les opérations qui suivent I'appel thcb

appelé .

l11.5 Configuration matérielle

2 Hw Config - [PLC_MEG {Configuration) -- MEG]

Eﬁi Station Edition Insertion Syskéme cible Affichage ©Outils  Fenétre 7 | e
DEi-8 & & B dosn || 98 | w2
Ethermet{1]: Rézeau |0 PROFIMET [100) ~ aix|
ST Chercher: | Rl
1 PS 307 104 ~ B _
2 CPU 315-2 FN/DP & Profil:  |Standard ]
X7 MADE 3 1 1M 361 = PROFIEUSDP
X2 A0 4 4 DO32xDC24 /0.5 2 PROFIBLIS-PA
El IM 360 5 q DO32:DC24v/0.54 +- 52 PROFINET 10
4 DI32#DC24Y 6 4 DO32:DC24/0 54 - SIMATIC 300
5 DIZ2xDC24Y 7 4 AIBx14Eit - SIMATIC 400
b Pl 8 4 ~IB14Bit - SIMATIC PC Based Control 300,400
; g:gg”ggiﬁ =] : Eeall g [#- Station HMI SIMATIC
! Il 10 4 A08:12Bit -8, Station PC SIMATIC
3 Di32-DC24Y 11 4 08126t
10 3
= -
< | >
:I-ti 1 UR
Ermplacement Module ... | Référence Firmwsare Adres.. | AL | AL | CL
e
2
3 1 1M 361 BES7 361-3CA01-08A0 2004
4 ] DD32«DC24v/058  [BEST 322-1BLO0-08A0 0.3
5 ] DD32.DC24W/054  [BEST 322-1ELOD-08A0 4.7
6 ] DD32.DC24V/054  [BEST 322-1ELOD-08A0 811
7 ] AI8414Bit BES7 331-7HF01-08B0 448,
g ] AI8x14Bit BES7 331-FHF01-04B0 464..
3 1 AlBx14Bit BES7 331-7HFO1-04B0 480... Esclaves PROFIBUS-DP pour SIMATIC 57. M7 ot %
10 1 ADBx12Bit EES7 332-EHFO0-0ABD 45E... C7 [configuiation décentralisée) =
i ] ADA«12Bit BES7 3325HFO0-N4B0 B2,
Choix du matériel

Figure I11.2 : la configuration matérielle

[11.6 Teste du programme

Mode opératoire

S7-PLCSIM simule SIMATIC S7 avec les mémoires imaggespondantes. Le programme a tester est
chargé dans la S7-CPU simulée y est exécuté de fdentique a son traitement sur un matériel réel.
S7-PLCSIM supporte aussi une interface qui perm@thaénger des données de processus entre S7-
PLCSIM et d’autres applications Windows

Le logiciel de simulation S7-PLCSIM nous a permetréaliser le test fonctionnel des blocs utilisateu
SMATIC S7 du programme de la station sur le PC peddéamment de la disponibilité de 'automate.
(Voir figure 111.3)
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A I'état initial, les moteurs « MF03.1 » et « MFR3: sont indisponibles (alarme).

DE1O
"MFO3. 1"

FE1
hloc moteur
"GESTIOH_MOTE R™

EN ENQ
. — ON PLC EESFP OF|— . == | |
- - Tisz-piesim - p... [2[EX]
—OFF PLC MAN OF|—. Fichier Edition Affichage
Insertion ©CPU. Exécution
.—OH_OP ETAT|— . || Options Fenétre 7
10 ol T R
. {OFF_OF ATLARMI— . .__D E"E%‘él S ﬁf_l
H B ETEE 3 S
] e o ol T
[0 B2 sl T
"T FO3 ~;—I:| Lid |
MO1" — TIM 5
S5T#2s :
SATHZE — Temps
EZ2.D
Indisponik
ilitée du
moteur
MFPO3 .1
[zlassifyi
ny Screesn)
"FO3_MFO3.
1 IN"
/1 INDISE
EZ.2
Fetour e ———— e
marche du iMB 3 IBits ;'
HoLeur 7654 3210
FO3.2 ILimmme e
(Classifyi | £ | I |

ng SCLesn) Pour obtenir-de l'aide, appuyez sur F:

ol wawmma

Figure 111.3: état initial
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Désactivation des alarmes par E0.0 et EO.1.

Ez.0
Indizponik
ilité du
moteur
MEOZ. 1
[classifyi
ngoScreen)

"FO3 MFO3. e P —
s Clszpicsiv - p... [ BX)

1 IN"
o TS INDISE Fichier Edition  AFfichage

Insertion P Exécution

E2.2 Options  Fenétre 7

FEetour L5 S—

marche du | D% 2R
s BEE@Zaa 3
BN E e

(Classifyi JI]

ng SCreen) | LR

"EO3 MEOZ.
2 IN"

EZ.1
Retour
marche du
moteur
FO3.1
(Classifyi
ng SCresh)
"FO3 MFO3.
1 EmM"

S TELEEE B O EET CRPEEE RESF

[ME 31 [git: =]

R B s eEaadi] o

ot |
| ITTH| >

EZ.3 CONSIGHE

Defaut ...— HEURE
eléctrigue 0
chus 21.0

moteur contmande
awAa 7 3

Pour obtenir de l'aide, appuyez sur Fl 2

Figure 111.4 : Désactivation des alarmes
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En activant les entrées EO0.1 et EO0.2, nous aurlensetour marche des moteurs «MF03.1 » et

« MF03.2 ».

marche du
moteur
FO3.2
(Classifyi
ny sScreen)
"FO3_MFO3.
Z2_In"

(|

E2.1
Retour
marche du
moteur
FiTaL
(Classifyi
ng screen)
"FO3 MFO3.
1 pm"
11

EZ2.3
Defaut
eléctrigue
du
moteur
MFO3 .2
[Classifyi
ng sScresn)
"FO3 MFO3.
Z_EM"

Al1.0
commande
marche
Mol
zlassifvin
O Screen
"FO3 MO1

DO"

REZF

CONSIGNE
HEURE

1]
MoT

NBRE_
HEURE

RESET
MAINTENAN
CE

tis7-picsim - p... [2|[BX]
Fichier Edition Affichage
Insertion ©CPU  Exécukion

Options  Fenékre 7

D% & =225

n

B oo ol

8

7 BEGH 4 3210
[l r]r“r‘r'

[£

Pour obtenir de 'aide, appuyez sur Fi 2

Figure 111.5 : Activation des moteurs.
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Ensuite, ouvrire la page de supervision WinCC raaticliquer sur 'un des moteurs puis sur « start »

dans la fenetre qui s’afiche a gauche. Les deuweunsts’activent en meme temps.

" s

- Voudes vous vraiment arriter Tonits

un NN |

RESET 1ISTORIQUE | YUE

ATTRITION
ALARMES ALARMES | GLOBALE

CRIBLAGE

EPARARTID
PARTICULE

DRAINAGE
STOCKAGE

QUITTER

UTILITES RUNTIME

Figure 111.6 : Démarrage des moteurs
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Amélioration de la programmation de la statidia@e de STEP 7

Cette figure illustre le démarrage des moteurs.

moteur
FO3.2
[Classifvi
ng screen)
"FO3 MFO3.
2 _IN"

[

E2.1
Betour
marche du
moteur
FO3.1
[Classifvi
ng screen)
"FO3 MFO3.

1 RI"']"
] 1
| | RESE
EZ.3 LCONS IGNE
Defaut . —HEURE
&léctrigque 1!
du Al.0 :
moteur commande E
MFO3 .2 marche ‘
[Classifyi MO1 E
ng sScreen) classifyin E
"FO3_MFO3. | o coreen
Z_RM" "FO3_MOL_ & 1
I I Do"ﬁMOT
'NERE_
. — HEURE
'RESET
\MAINTENAN
—CE

Figure IIl.7 : lamise a1 pour le démarrage des moteurs
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Conclusion

La connaissance de la programation avdeP3 est une étape tres importante pour traduire le
cahier des charges en un programme utilisant ulonaie programmable de famille S7. La
programmation peut étre réalisée selon 3 modes:
-Programmation linéaire ;
-Programmation en mode structuré ;
-Programmation avec GRAFCET.

En ce qui nous concerne, nous avons chagsprogrammer en mode linéaire en langage a dontac
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IV. Introduction
Etant en permanente interaction avec leseautlisciplines, l'automatique a bénéficié du vaste

développement de I'informatique pour améliorer tleshniques de contréle surtout en termes d’intedac
graphiques qui donnent en plus de la visualisatieri’évolution des Process en temps réel, I'accés a

manipulation de leurs grandeurs donnant ainsisaai® a la supervision industrielle.
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Chapitre IV Supervision de la statidiaade de WinCC flixible 2008

IV.1 Définition de la supervision industrielle [10]
Dans l'industrie, la supervision est unehteque de suivi et de pilotage informatique de pd#s de
fabrication automatisés pour les amener a leurtgl@fonctionnement optimal.
La supervision d'un systéme inclut des fand de collecte et de visualisation d’informations
Le but c'est de disposer en temps réel d'visealisation de I'état d’évolution des parameétdes
processus, ce qui permet a 'opérateur de preaghidegment des décisions appropriées a ses objectifs
Un systéeme de supervision donne de l'aid®@etateur dans la conduite du Process, son butesst
présenter a I'opérateur des résultats expliquégexprétés et son avantage principal est :
» détection des défauts ;
> Le diagnostic et le traitement des alarmes ;

» surveillance du Process a distance.

IV.2 Présentation du logiciel WinCC flexible 2008 10]

WinCC Flexible 2008 est I'Interface Homilachine (IHM) idéale pour toutes les applicati@ns
pied de la machine et du processus dans la cotistrutinstallations automatisées. WinCC Flexib&mpet
de disposer d’'un logiciel d’'ingénierie pour tous terminaux d’exploitation SIMATIC HMI, du plus et
pupitre Micro jusqu’au Multi Panel ainsi que d’'uagiciel de supervision Runtime pour les solutions
monoposte basées sur PC et tournant sous Window&/Ea.

WinCC flexible apporte une efficacité denfiguration maximale: des bibliothéques conterded
objets préconfigurés, des blocs d'affichage ré&atilies et des outils intelligents allant jusqu'&rdauction
automatisée des textes dans le cadre de projetdimgules qui ouvre les portent a WinCC Flexibleupo
étre utilisé partout dans le monde. Les architestdr base de Sm@rtClient et de Sm@rtServer pennette
d'accéder a des variables et vues depuis tout plinsite, sur des postes de conduite répartis et pa
télécommande et télédiagnostic via le Web.

IV.3 Logiciel WinCC Flexible Runtime [10]exécutif SMATIC

La partie exploitation (Runtime) est emhgig sur tous les terminaux SIMATIC HMI. Les
fonctionnalités IHM et les capacités fonctionnelldgpendent de la configuration matérielle. WinCC
Flexible Runtime est disponible pour les PC enédéifites variantes qui se différencient par le nendear
PowerTags utilisés (seules les variables qui pesdgedine liaison Process avec l'automate sont
comptabilisées comme PowerTags). En plus de cesHags, le systeme peut gérer des variables irsterne
(sans liaison au processus), des seuils constantar@bles et des messages (jusqu’a 4000) comtwnsp
additionnelles du systeme.
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Avec le SIMATIC WinCC Flexible Runtime, nop®uvons simuler notre plateforme d’en moins de
deux manieres :

En utilisant le S7-PLCSIM pour la manipulation desiables (lancer Runtime) ;

En utilisant la table de simulation qui permet denles valeurs des variables (lancer WinCC fliexib

avec la simulation).

Compilateur ] | .3! SEnErer
Transférer 3
Projets recents 3 Tout regenerer. ..
!] Quwitter |_-]} Lancer Runtirme
@w  Lancer WinCC flexible Runtime aver le débogage
M, Lancer WinCC flesible Runtime avec la simulation

Figure IV.1: Compilation sous WinCC flexible Runtime

IV.4 Intégration dans SIMATIC STEP 7 [10]

Les variables du processus représententialaon pour la communication entre le systéme
d'automatisation et le systéme IHM. Sans les agastae la TIA (Totally Integrated Automation), vous
devriez définir chaque variable a deux reprisase: fois pour le systéme d'automatisation et uregdour le
systeme IHM.

L'intégration de SIMATIC STEP 7 danstiriace de configuration permet de diminuer la deftce
des erreurs et de réduire les taches de configarai@cessaires. Durant la configuration, nous aot®d
directement a la table des mnémoniques de STERSIcai'aux parameétres de communication :

> Latable des mnémoniques de STEP 7 contient laitiéfi des points de données (p. ex. adresses ou
types de données) que vous avez parameétrée ltascdEation du programme de commande.
> Les parametres de communication contiennent lessads de bus ainsi que les protocoles de

commande. Vous définissez les parametres de coroationi avec NetPro, par exemple.
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i NetPro - [MEG [Reseau) -- D:\stage pratique).. YMFG 14-12-2009]
%@ Réseau Edition Insertion Systéme cible affichage ©utils Fenétre 7

=8 B &5 i 58 ER LY
Ethernet(1) 1
Industrial Ethernet
MPI(1)
MP1
IMFG PLC_MFG
g WinCC [IF1B [HMIIE i IMPLDR (P10
| Aexib  |MPIDP 3152 ‘
le RT PHIDF | i
] "] | |
1 2

Figure IV.2: Liaisons entre la station S7-300 et la stationlHM

IV.5 Plateforme de supervision de la station de &Hitement de sable
La vue initiale;
La vue utilités ;

La vue séparation des particules ;

La vue criblage et stockage ;

>

>

>

» Lavue maintenance ;
>

» Lavue attrition drainage ;
>

La vue des alarmes.
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IV.5.1 Vue initiale
Cette vue permet d’atteindre n'importe qua¢ et cela par un simple clic sur le bouton quiele

JOURNAL 2 I
*RODUCTION SEELED -

nom de la vue en question.

ZONFIGURER

! sropucTion | MATNTENANCE

fraiche

B14.1 NS B14.3

S et
_ Byay
v43| -
Sl

P09

VUE | ATTRITION SPARARTIC| DRAINAGE
GLOBALE | CRIBLAGE |PARTICULE| STOCKAGE

RESET
ALARMES

{ISTORIQUE
ALARMES

QUITTER

UTILITES RUNTIME

Figure IV.3 : La vue initiale
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Chapitre IV

IV.5.2 Lavue

utilités

A partir de cette vue, en plus de la visa#ion de I'évolution de la station nous pouvons

» Démarrer n'importe quelle pompe ; en cliquant sypdmpe puis sur start ;
» Démarrer n’importe quelle vanne ; en cliquant suwdnne puis sur start ;
» Démarrer n’importe quel moteur ; en cliquant sumiateur puis sur star ;
» Connaitre a quel pourcentage le niveau des réssrdeiB14.1 et B14.2.
FFINALPTTZ 1R:54:71 Al ARM Annaraissante | rnivean dichar B AT TENANGE )R‘;IJ%L'IJREIT:_?BP
EAU FRAICHE B—— g'é
Wrg
4 Bog
FOb.1
FDG.2
aA02
BO1
Bo2 W ,.,\‘7"_|J
B13.1 P10 o
B13.2 e =
el e e e e @[ o | |
Figure 1V. 4 : La vue utilités
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Supervision de la statidiaile de WinCC flixible 2008

IV.5.3 La vue séparation des particules

A partir de cette vue, en plus de la visa#ion de I'évolution de la station nous pouvons

» Démarrer et arréter I'unité FO6 ;

» Démarrer et arréter la pompe P06 ;

» Connaitre a quel pourcentage le niveau de bac d BO6

MAINTENANCE |, JOURNAL [ grnpy

*RODUCTION

= Fo7.2
= Fo7.1

‘ RESET | {ISTORIQUE YUE
ALARMES ALARMES | GLOBALE

UMMTO 2012

B06.2

QUITTER ,
RUNTIME | I

ORAINAGE
S$TOCKAGE

UTILITES

Figure IV.5 : La vue séparation des particules
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IV.5.4 La vue drainage et stockage
A partir de cette vue, en plus de la visagion de I'évolution de la station nous pouvons :
Démarrer et arréter n'importe quelle pompe ;

Démarrer et arréter n'importe quel moteur convoyeur

Connaitre a quel pourcentage le niveau des réssrdeiB06.2 , BO6 et BO8.

JOURNAL S I
RODUCTION ST -

>
>
> Démarrer et arréter n'importe quel crible de drgma
>
>

MAINTENANCE

(| DRAINAGE
E| STOCKAGE

RESET
ALARMES

ATTRITION
CRIBLAGE

1ISTORIQUE YUE
ALARMES | GLOBALE

QUITTER

UTILITES RUNTIME

g

.l

Figure IV.6 : Lavue drainage et stockage
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IV.5.5 La vue attrition criblage
A partir de cette vue, en plus de la visagion de I'évolution de la station nous pouvons :
Démarrer et arréter n'importe quelle pompe ;
Démarrer et arréter n'importe quel moteur ;
Démarrer et arréter le tamis FO3 ;
Démarrer et arréter n'importe quel crible de drgma

Connaitre a quel pourcentage le niveau des réssrdeiBOlet BO2 ;

YV V. V V V V

Connaitre a quel pourcentage I'ouverture des vaniiés V25et V32.

JOURMAL

MAIMNTENANCE SRODUCTION

ORAINAGE
S$TOCKAGE

RESET
ALARMES

YUE
GLOEBALE

ATTRITION
CRIBLAGE

EPARARTIO
PARTICULE

QUITTER
RUNTIME

AISTORIQUE
ALARMES

UTILITES

Q

Figure IV.7 La vue attrition criblage
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IV.5.6 La vue des alarmes

A partir de cette, vue nous pouvions conslihétorique alarme.

&l ARM Annaraissante | e nivea do hae R4 s by : . y
. JOURNAL || crana
- MnINTENANEE ERORUETINE -ETHRT -

g} i L1l 4 fr il
A, 16:54:21 [27/06/2012 Le niveau du bac B14.2 est haut a
A 16 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le nivead du bac BOS est trés haut a
&, 115 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BOS est haut i
A..019 16:54:21 [27f06/2012 [Ap... [Le niveau du bac BOS.2 est haut a
A..020 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BOS.2 est trés haut a
[ 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BOS est haut i
A, |12 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BOS est trés haut i
A3 16:54:21 [27f06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BO1 est haut a
A4 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le nivead du bac BO1 est trés haut a
a7 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BOZ est haut i
W =] 16:54:21 [27f06/2012 |[Ap... |[Le niveau du bac BOZ est trés haut a
A, 27 16:54:21 [27/06/2012 [Ap... |Le niveau du bac B14.1 est haut a
A, |28 16:54:21 [27/06/2012 |Ap... |Le niveau du bac B14.1 est trés haut i
A, |23 16:54:21 [2Ff06/2012 |Ap... |Le niveau du bac BOS est haut a
A, 24 16:54:21 |27/06/2012 |Ap... |le niveau du bac BOS est tres haut a
7|

RESET 1ISTORIQUE YUE ATTRITION| EPARARTIO| DRAINAGE | 0y, rype | QUITTER B
ALARMES ALARMES | GLOEALE | CRIBELAGE | PARTICULE | STOCKAGE RUNTIME

Figure IV.8 La vue des alarmes
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IV.5.7 La vue maintenance

A partir de cette vue, nous pouvions ctieslihistorique maintenance.

PTMNAPNTZ 1AE4:21 Al ARM Annaraissante | e nivean do bae R4 .2 est brigs baok I
| JOURNAL

MOM COMSIGME | ACTUELLE RAZ MOM COMSIGNE | ACTUELLE RAZ
MAOL 0 2 ) ReZ | VPO1.2 i 2 ) Rez |
M&02.1 0 2 () |[R&Z WP02.1 0 1 () |[R&Z
MAD2.2 0 2 () | Raz WP02.2 0 1 () | Raz
MA0Z.3 0 p () | RAZ MPO4 ] 2 () | RAZ
MAD2.4 0 2 () Re7 WPOS.1 0 1 () Re7
MA03 0 2 O Rz | | wpos.2 0 0 O [Raz |
MAD3.1 0 1 () Réz MPOG 0 0 () |Raz
MA0S 0 2 () | Rz MPOg 0 2 () | Rz
MFO1 0 0 ) Raz | MP10 0 1 ) Raz |
MFOZ.1 0 2 ) Raz | MP11 0 0 ) Raz |
MFOZ,2 0 2 () Raz MP12 0 0 () Raz
FO5 0 2 () | RazZ MP13 0 0 () | RazZ
MFOS.1.1 0 2 ) | Raz | MHOL 0 0 () Raz
MFOS,1.2 i 2 (O [raz | MHO3 0 2 () _paz
MFOS.2.1 0 2 ) Réz | | MHD4.1 0 2 O (raz ||
MR, 2.2 0 2 () [Riz MHO4. 2 0 2 () [Riz
MF11.1 0 2 () RAZ MHO4.5 1] 2 () RAZ
MF11.2 0 2 () Raz MHD. 4 0 2 () Raz
VIPOL.1 0 2 () RaZ MHOS 0 2 () RaZ
e o e e e v e | )

Figure IV.9 La vue maintenance
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V.6 Conclusion

Dans ce dernier chapitre, nous avons domnapercu sur la plateforme de supervision élabso@s
WinCC flexible laquelle permettra de gérer toutes bpérations assignées a la station. Cette platefo
permettra aussi de faciliter les taches de maintnat diagnostics.
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Conclusictngrale

Conclusion générale

Notre projet de fin d’études effectué aungie I'unité Méditerranéen Float Glass (MFG) fataartie
du groupe industriel Cevital a été dans le butatdriouer a I'amélioration de la supervision detation de
traitement de sable.

Grace aux informations fournies par le pensb de I'entreprise, nous avons pu faire une étude
matérielle et logiciel de la station. En passant glasieurs étapes, nous sommes arrives a amélerer
fonctionnement et le rendement, en optant pour swlation programmée et supervisée.

Ce stage nous a été bénéfique a plus dien lithous a permit entre autre de :

» Mettre en pratique les notions théoriques acquisesnt notre cursus ;
Découvrir la réalité du monde industriel ;
Se familiariser avec le milieu du travalil ;

Acquérir une certaine expérience pour pouvoir atieole monde professionnel ;

YV V V VY

Maitriser certains instruments et certains outiispensables pour un automaticien tels que
la programmation par le langage STEP7 ;
» Découvrir les techniques de supervision.
Notre travail n’est pas encore achevé, iugfze la solution en question n’est pas encorksé Ceci
nous ramene a supposer quelques contraintes Idascdacrétisation de la solution réalisée.
En fin, on espére que la solution que noums proposée se concrétisera en pratique, quefforts

puissent servir a quelque chose et que ce méenmtrarsbon guide pour les promotions avenirs.
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