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Introduction générale

Dans lindustrie, les automatismes sont devenus ispedisables, ils
permettentd‘effectuer quotidiennement les taches [dus ingrates, répétitives et
dangereuses.Parfois, ces automatismes sont d‘lleerépidité et d'une telle précision,
gu‘ilsréalisent des actions pénible pour un étren&in. L'automatisme est donc synonyme

deproductivité et de sécurité.

Dans le domaine de I'automatisation, comme danstigéa techniques, lI'informatique
a révolutionné beaucoup de choses. La connexianaifzates a un ordinateur a permis de

franchir une étape de plus dans la voie du praga@siologique.

Ce travail est une contribution a I'étude du systilmmme-machine, dont I'avénement
est le postulat que 'homme est d'une certaine émgnicontraint de cohabiter avec un
partenaire trop discipliné et algorithmique. L'homet la machine sont cte a cbte pour gérer
et contrOler les systémes que I'on utilise dandgdade chaque jour, surtout des systémes de
grandes complexités, ou I'état d'esprit "homme-im@thest bien clair. Les activités de
I'hnomme, montrant son role et sa place, se maa&Tdlsoit par I'accomplissement du travalil

"homme-machine" est bien clair.

De nos jours, on trouve les systemes automatis@eurmpartout, on peut citer comme
exemple bien spécifié la régulation de tempéramuefait I'objet du modeste travail de notre

projet de fin d’étude.

Notre projet sera composé de trois chapitres.

Dans le premier chapitre on donne une descriptionpibjet et les éléments qui le
composent.

Le deuxieme chapitre consiste a définir les auteman générale et 'automate qu’'on a
utilisé LOGO 0BA8 SF4)

Le troisieme chapitre sera consacré a laisolygrogrammable a I'aide d&API LOGO
OBA8 FS4 et son langage de programmatibogo soft comfort V8.let lasimulation de
programme.

Enfin Notre travail se termine par une conclusiénédgale.
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Chapitre | Description du projet et les éléments qudmposent

[.1 Introduction

La fabrication des produits céramiquesagrelage[2] s'effectue dans différents types
de fours chambre de séchage, a partir d'un vastetaibde matiéres premieres et dans des
formes, dimensions et couleurs extrémement nomeseuse procédé global de fabrication
d'un produit céramique est toutefois relativementfoume, en dehors du fait que la
fabrication des carreaux pour sols et murs, deisselle et des objets décoratifs (céramiques
domestiques, carrelage), des appareils sanitaitesles céramiques techniques passe
frequemment par un procédé de cuisson en plusiéiages. En général, les matieres
premieres sont mélangées et coulées, presséedradéms pour prendre forme. On emploie
régulierement de I'eau pour bien les malaxer efdesnner. Cette eau s'évapore dans des
séchoirs et les produits sont placés dans le futingnuellement (c'est le cas notamment des
fours intermittents) soit ils sont placés sur deg@ns qui sont acheminés a travers des fours
continus. Dans la plupart des cas, les fours shatuféés au gaz naturel, mais on utilise
également le gaz de pétrole liquéfié, le fioul,clearbon, le coke de pétrole, le biogaz/la
biomasse, vapeur d’eau chaude ou I'‘électricitéautt donc un gradient de température
extrémement précis pendant la cuisson ou le séchage garantir que les produits subissent
le bon traitement. Il faut ensuite un refroidissat@ntrélé, afin que les produits liberent leur
chaleur progressivement et conservent leur streciues produits sont ensuite emballés et
stockés pour livraison.

La partie a laquelle nous nous sommes intéresaAs dotre projet concerne le
séchage du carrelage, qui est effectué a l'intexiele séchoirs a chambre grace a la vapeur
d’eau chaude pour permettre au carrelage de s#fslgrace a la chaleur et de s’humidifier

en méme temps pour éviter les fissures.

1.2 Description du projet
Ce projet est réalisée au Sein de EURL ECSS (ELHCAR CONTROLS AND
SECURITY SYSTEMS). Cette entreprise est implantée\alle de Tizi-Ouzou, elle est
spécialisée dans I'automatisation, régulation gfrilmentation pour les différent secteurs de

lindustrie : (Cimenteries, énergie électrique,usttie agroalimentaire et pharmaceutique).

Dans ce cadre d’activités, elle offre aux clients ¢roduits et solutions de conception

optimale qui répondent a leurs attentes en matiéigualité et de performance.
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L’installation est composée d’'une chaudiére qui secchauffer de I'eau qui est
distribué a travers des canalisations (tuyaux),sdasquels I'eau est maintenuea une
pression prédéfini grace a une pompe. Ces catialisssont acheminées vers cing cellules.
A l'entrée de chaque cellule une électrovanne pedeelaisser passer de I'eau chaude a
travers une autre canalisation distribuée en Ta ldaluteur de trente (30) cm du sol de la
cellule. Ces canalisation possédant plusieurs mamifices qui permettent de laisser passer
la vapeur d’eau sous pression dans I'enceinte dellale et ainsi augmenter la température
de cette derniere et permettre le séchage profjréisscarrelage fraichement produit a
température désirées et a une durée predéfiniat avacheminée le produit séché vers
I'emballages.

Notre travail consiste a réaliser une armoire darnande avec un automate LOGO
OBAO08 de Siemens qui sert afaire la régulationlaeéempérature de séchage du carrelage a
l'intérieure des cellules.

La température doit étre augmenté progressivemennantenue a des valeurs
prédéfinies et a des durées prédéfinies, l'augrtientade la température se fait selon

plusieurs cycles.
L’armoire comporte un afficheur logo TD de contrgla sert a visualiser la situation

globale du procédé.

Vers sortie Electrovann
automate

Vers

Entrée

Automate /

Sonde Pt100
Chaudiere
Micro-
orifices <
-O—0O0—0—0—0—0-0—

Cellule

Figure 1 : Schémas synoptique d’une partie deakiost séchage de carrelage
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1.2.1 La température

1.2.1 .1 Les différentes unités de température

La température est une grandeur intensive, qui p&et mesurée de deux facons
différentes :
> A l'échelle atomique, elle est liée a I'énergiettiojue moyenne des constituants de la
matiére ;
» Au niveau macroscopique, certaines propriétés dgsalépendant de la température
(volume massique, résistivité électrique, etc.eyiyent étre choisies pour construire

des échelles de température.

1.2.1 .2 Les échelles de température

La plus ancienne est I'échelle centésimale (en)l[B}2attribuant arbitrairement les
valeurs 0 et 100 degrés a la glace fondante eteau Ibouillante, sous la pression
atmosphérique normale. La température ainsi défidpendant du phénomeéne choisi (la
dilatation d'un fluide) pour constituer le thermdreéétalon,

On utilise de préférence I'échelle Celsius, défingartir de I'échelle Kelvin par :

T(°C) = T(K) — 273,15 (1)

Cette derniere échelle, qui est celle du systenbernational, ne dépend d'aucun
phénomene particulier et définit donc des tempésatabsolues. Le zéro absolu (-273,15 °C)
a pu étre approché a quelgues millioniemes de demes. Les phénomeénes physiques qui se
manifestent aux trées basses températures connaisd@mportantes applications
(supraconductivité). Dans le domaine des hautespéeatures, les torches a plasma
permettent d'atteindre 50 000 K. Les lasers dedgrgouissance utilisés pour les recherches
sur la fusion nucléaire contr6lée donnent pendast ttmps trés brefs, des températures

dépassant 100 millions de degreés.
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0 273,15

Kelvin(k)

Celsius (°C)

Rankine

Fahrenheit (°F)

Figure 2 : Echelles de température

Il existe plusieurs types des capteurs de températu

- Thermometres a dilatation (a dilatation de liquiddadilatation de gaz, a dilatation de
solide.)

- Thermomeétres a tension de vapeur

- Thermometres électriques (a résistance, a themaistahermocouples.)

- Les pyrometres optiques.

- Capteur de température a résistance (pt100)
1.2.2 La régulation de température

Il existe plusieurs types de régulateurs(régulatdu®U, PI, PID, tout ou rien), pour notre

projet en a adopté le régulateur tout ou rien.

1.2.2 .1 Régulateurs "tout ou rien"
a. Définition

Un régulateur «tout ou rien» est un régulateuréaabore une action de commande
discontinue qui prend deux positions ou deux €ats1 (ou 0 et 100%). On les appelleeOn-
off control ou two steps controller.

Etat de I'électrovanne

.
R iffazrered farl

B I |

B

i Température Cellule
£ cosrrsicgre

Figure 3 : Régulation de température 6

La
al
"
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b. Domaine d'utilisation

Les régulateurs tout ou rien sont utilisés poucdemmande des systemes ayant une
grande inertie ou la précision de régulation n’pas importante. A titre d’exemple la
régulation d’'un four a I'aide d’'une résistance dfemte [3].

c. Fonctionnement d’un régulateur «tout ou rien»

Dans ce type de régulateur, la commande U du detrecagit sur un relais
électromécanique a contact. Dans le cas simplequer U=1, une bobine est excitée et ferme
le contact du relais pour alimenter la résistareelthuffe et est désexcitée lorsque U=0 (le
contact s’ouvre alors). Les régulateurs tout on d@ssiques sont par exemple les thermostats

et les soupapes de sécurité (pressostats) quiseutans les systémes de sécurité.
d. Objectif de régulation automatique

Réguler une grandeur, c’est obtenir delle un corgment donné, dans un
environnement susceptible de présenter des vargatidOn ne peut pas parler de principe de
régulation sans parler des lois de commandes. [Erfea grandeurs physiqgues commandées
varient contindment dans le temps. Pour cellesngyprésentent que deux (2) états (systeme
binaire ou « tout ou rien », tel les feux de sigadion, les commandes d’'ascenseurs, de
transfert de pieces par convoyeurs, etc..) ersatiine autre approche différente a la structure
de boucle utilisé dans la plupart des systemes mipds notre systeme.Les systemes

automatiques assurent en fait 2 types de fonctions

» Maintenir la grandeur commandée, ou grandeur régiéene valeur deréférence
malgré les variations des conditions extérieurs parle de laRégulation en sens strict.

» Répondre a des changements d’objectif, ou a urctiboyariable tel-que la

poursuite de cible, on parle d’'un fonctionnememisdervissement.
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e. Principe général de la régulation

Dans la plupart des appareils et installations siiklles, tertiaires et mémes
domestiques, il est nécessaire de maintenir desdguais physiqgues a des valeurs
déterminées, en dépit des variations externestetnigs influant sur ces grandeurs. Le niveau
d’un réservoir d’eau, la température d’'une cellldéedébit d’'une conduite de gaz, étant par
nature variables, doivent donc étre réglés par a#®ns convenables sur le processus
considéré. Si les perturbations influant sur Landear a contréler sont lentes ou négligeables,
un simple réglage (dit en Boucle ouverte) permeaibt#nir et de maintenir la valeur

demandée (par exemple: Action sur un robinet d'eau)

Cependant, dans la majorité des cas, ce type dadeég’est pas suffisant, parce que
le systeme est instable. Il faut alors Comparerpemanence, la valeur mesurée de la
grandeur régulée a celle que I'on Souhaite obtehiagir en conséquence sur la grandeur

d’action, dite grandeur réglante.

Ainsi on a réalisé une boucle de régulation. Clettiecle nécessite la mise en ceuvre
d’'un ensemble de moyens de mesure, de traitemesigdal ou du calcul, d’amplification et
de commande d’actionneurs. Cette derniere constituze chaine d’éléments associés. Toute
chaine de régulation ou d’asservissement compremshtaillons indispensables. L’'organe de
mesure, l'organe de régulation et 'organe de &batrll faut donc commencer par mesurer

les principales grandeurs servant a contrélerdegssus.

L’organe de régulation récupére ces mesures aetdagpare aux valeurs souhaitées,
plus communément appelées valeurs de consigneagdecnon concordance des valeurs de
mesure et des valeurs de consigne, 'organe ddatéguenvoie un signal de commande a
'organe de contrdle (vanne, moteur, etc.), afire qelui-ci agisse sur le processus. Les
parametres qui régissent le processus sont aiabilisés en permanence a des niveaux

souhaités
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Figure 4 : Schéma de principe d’'une chaine de adigul

Le choix des éléments de la chaine de régulatibdie® par les caractéristiques du
processus a contrbler, ce qui nécessite de bienatioe le processus en question et son

comportement.
f. Comportement en régulation

La consigne est maintenue constante et il se produr le procédé une
modification(ou une variation) d'une des entréestysbatrices. L'aspect régulation est
considéré comme le plus important dans le milieugtriel, car les valeurs des consignes
sont souvent fixes. Néanmoins, pour tester lesopednces et la qualité d'une boucle de

régulation, on s’intéresse a I'aspect asservissemen

Mesure,
consigne 4 Consigne
M=C| T M=C
Perturbation —\ /:I
[ _ Mesure ¢
> >
0 0

Figure 5: Comportement en régulation
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g. Comportement en asservissement

L’opérateur effectue un changement de la valeulad®nsigne, ce qui correspond a
une modification du point de fonctionnement du pssus. Si le comportement en
asservissement est correct, on démontre que lalébalgc régulation réagit bien, méme

lorsqu’une perturbation se produit

Consigne
Mesure, 19

consigne & 4 f} / ﬂ\\w/’_ﬂ" M=C

“Mesure

Figure 6 : Comportement en asservissement

g.1. La régulation en boucle ouverte

Dans un asservissement en boucle ouverte, I'ordareontrdle ne réagit pas atravers
le processus sur la grandeur mesurée (celle-ci pgscontrélée). Une régulation en boucle
ouverte ne peut étre mise en ceuvre que si I'onaibtan loi régissant le fonctionnement du
processus (autrement dit, il faut connaitre laéation entre la valeur mesurée et la grandeur

réglante).

Contrairement & un asservissement en boucle feroré@sservissement en boucle
ouverte permet d’anticiper les phénomenes et dbties temps de réponse trés courts. De
plus, il 'y a pas d’oscillation a craindre (carsiagit d’'un systéme dynamiquement stable).
Enfin, 'asservissement en boucle ouverte estugesslution envisageable lorsqu’il n’y a pas
de contréle final possible.

Au niveau des inconvénients, la régulation en bmoalverte impose de connaitrela loi
régissant le fonctionnement du processus, et itrestfréquent que I'on ne connaisse pas la
loi en question. Autre inconvénient sérieux, il @yaucun moyen de contréler, a plus forte
raison de compenser, les erreurs, les dérivegclddents qui peuvent intervenir a I'intérieur
de la boucle. Autrement dit, il n’y a pas de psémi ni surtout de fidélité qui dépendent de la
gualité intrinséque des composants. Enfin, la @& en boucle ouverte ne compense pas

les facteursperturbateurs.
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g.2 La régulation en boucle fermée

Dans ce qui vient, la variable de sortie (de laimbade régulation), ou grandeur
réglante, exerce une influence sur la valeur deteble d’entrée (de la chaine de régulation)
ou variable contrélée, pour la maintenir dans teids définies : il s’agit d’'une régulation ou
d’'un asservissement en boucle fermée. L’'action alegrandeur réglant sur la variable
contrblée s’opere a travers le “processus” qui lacchaine. Dans une régulation en boucle
fermée, une bonne partie des facteurs perturbasemisautomatiquement compenseés par la
contre-réaction a travers le procédé. Autre avantig’'est pas nécessaire de connaitre avec
précision les lois, le comportement des différemsposants de la boucle, et notamment du
processus, bien que la connaissance des alluréstigtees et dynamiques des divers
phénomenes rencontrés soit utile pour le choixcdagposants. Parmi les inconvénients d’'une
régulation en boucle fermée, il faut citer le fgite la précision et la fidélité de la régulation

dépend de la fidélité et de la précision sur ldswa mesurées et sur la consigne.

Autre inconvénient, sans doute plus important, dengortement dynamique de la
boucle, dépend des caractéristiques des diffécamgposants de la boucle, et notamment du
processus. En fait un mauvais choix de certaingposants peut amener la boucle a entrer en
oscillation. Enfin, la régulation en boucle fermeéanticipe pas. Pour que la régulation envoie
une commande a l'organe de contrble, il faut que perturbations ou les éventuelles
variations de la valeur de consigne se manifest@nta sortie du processus : ceci peut exiger
un délai parfois génant.

1.3 Composition de I'installation réalisée

L’automatisme réalisé est constitué des éléemenvarsi

» La partie commande composée de l'unité de traitémiethe pré-actionneurs :
Unité de traitement : Automate LOGO OBAQ08 Réf 1ZF4(sortie transistor) de SIEMENS
et modules Analogique AM2 RTD pour sondes Pt 100
Pré actionneur : Cing (05) Relais 24 VDC (Tendatine)

> La partie opérative composeée de capteurs, et diawdurs :
Capteurs : Cing sonde (05) Pt100, boutons pousdeidemarrage et d’arrét
Actionneurs : Cing (05) Electrovanne TOR 24V AC

» Energie :

Transformateur PRI 220 VAC/ SEC 24 VAC
Alimentation stabilisée SIEMENS pour 'automatnirée 220 VAC sortie 24 VDC.

11
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» Poste de controle :
Afficheur LOGO TD

[.3.1 Partie Commande

Elle donne les ordres de fonctionnement a lagargiérative.

Les pré-actionneurs permettent de commander lésnaeurs ; ils assurent le transfert
d’énergie entre la source de puissance (réseatrigle; pneumatique ...) et les actionneurs.
Exemple : contacteur, Relaisdistributeur....

Ces pré-actionneurs sont commandés a leur tourlepdiloc de traitement des
informations. Celui-ci recoit les consignes du pugpide commande (opérateur) et les
informations de la partie opérative transmisesl@aicapteurs / détecteurs.En fonction de ces
consignes et des programme de gestion de tachéani@plans 'automate programmable, la
partie commande va commander les pré-actionneuenegbyer des informations au pupitre
de signalisationou a d'autres systémes de commatida de supervision en utilisant

unréseauet un protocole de communication.

1.3.1.1Unité de traitement
Automate LOGO OBAO08 Réf 12/24CE (sortie transistde SIEMENS et modules
Analogique AM2 RTD pour sondes Pt 100 .lautomdtdeemodule d’extension utilisés

seront I'objet du chapitre suivant.

1.3.1.2 Prés-actionneur

a. Définition

La majorité des systémes automatisés industriglpaur partie commande un A.P.I.
(automate programmable industriel). Cet automategéséralement incapable d'envoyer
directement I'énergie nécessaire a l'actionneuil tagite de l'information, qui est une forme
d'énergie de faible niveau [4].
Le pré-actionneur estdoncla pour distribuer unergie forte adaptée a l'actionneur en

fonction de la commande (énergie faible) venartAde.l.

12
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1.3.1.2.1 le relais
a.1l Définition

Un relais est un appareil dans [4] lequel un phérmrélectrique (courant ou tension)
contrble la commutation On/Off d'un élément mécaeifpn se trouve alors en présence d'un
relais électromécanique) ou d'un élément électtanign est alors en présence d'un relais
statique). C'est en quelque sorte un interruptewer lgpn peut actionner a distance, et ou la
fonction de coupure est dissociée de la fonctioraamande. La tension et le courant de
commande (partie "Commande"), ainsi que le pousleitommutation (partie "Puissance")

dépendent du relais, il faut choisir ces parameénefnction de I'application désirée.

b. Constitution

Un relais est un pré-actionneurconstitué au maies

» un électroaimant (bobine+circuit ferromagnétique)

» une palette mobile supportant le contact mobile
» un contact fixe
» un ressort de rappel du contact mobile Figure 7 : schémas relais
En alimentant la bobine, le contact mobile est @&plen fermant. Ainsi le contact
électriqgue. En I'absence de courant dans la bdbifessort de rappel maintient le contact

ouvert.

_Contacts
mecaniques

Bobine

Partie

mobile Connexions

Figure 8 : Relais

c. Caractéristiques

Le relais est une solution a la commande en puissdhassure en outre une isolation

galvanique en mettant en ceuvre un mouvement Méaeaniq

13
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d. Isolation galvanique

Cette expression indique qu'il n'y a aucun poimhirmn, méme pas la masse, entre la
partie Commande (I'alimentation de la bobine) gtddie puissance (les contacts du relais).
Dans notre exemple, I'absence de liaison électraniee le 230 V et la commande de la
bobine. Le relais joue le réle de la sécurité gatitisateur et I'électroniguede commande.

La valeur de cet isolement est définie par la diffi€ée de potentiel (DDP) maximale que l'on
peut appliquer entre les contacts et la bobineethisr sans qu'il y ait risque d'amorcage d'un

arc électrique.

e. Probléme posé par I'emploi des relais

Du fait de la présence de la bobine, le circuit @@mmande doit supporter
d'importantes surtensions lors de l'interruptiorcdurant quand on cesse d'alimenter celle-ci.
En effet, lorsque le courant bobine est brutalemenpé il se produit aux bornes de la bobine

une tres breve surtensioninverse.

1.3.2 La partie opérative

C’est la partie qui assure les transformations degieres d'ceuvre permettant
d’élaborer la valeur ajoutée recherchée (produi),fidans notre cas c’est le changement de
température. Elle est constituée de :

» Actionneurs (moteurs, électrovannes, vérins, etc.).

» Capteurs (de position, de température, etc.).
1.3.2.1 Actionneurs
a. Définition

Dans une machine, un actionneur est un composartagpsforme de I'énergie qui
lui est fournie en un phénoméne physique. Ce derfdarnit un travail, modifie le

comportement ou I'état d'un systeme.
1.3.2.1.1Electrovanne

Une électrovanne ou électrovalve [4] est un diggasammandé électriguement permettant
d'autoriser ou d'interrompre par une action méeanlq circulation d'un fluide, on distingue

deux(2) type d’électrovanne.

14
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a. Fonctionnement d’une électrovanne
Une électrovanne est composée de quatre élémemtgpux :

le corps
le tube culasse en forme de cheminée supportadielanagnétique

>
>
> la téte magnétique comprenant le circuit magnétejua bobine surmoulée
» un noyau mobile portant la tige et les clapets

Cette électrovanne est du type monostable, unntesgpelant le noyau en position repos

apres ladisparition du signal électrique de comraand

« Vue interne de changement d’état de I'électrovanne

Noyau magnéique  Témoin de pression

O RA 0T A

ETAT ACTIONNE ETAT REPOS

Figure 9 : Vue interne de changement d’état dedtéovanne

1) bobine
2) Clapet
3) Echappement

Son Fonctionnement

> quand la bobine (1) est sous tension “ETAT ACTIONMNEnoyau est attiré et

autorisel'arrivée d'air.
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» quand la bobine(1) n'est pas sous tension “ETAT ®EPR/I'orifice de sortie
communique avec l'orifice de mise a I'échappemgra3e clapet (2), solidaire du

noyau, obture l'arrivéed'air.
b. Electrovannes tout ou rien

Les électrovannes Tout Ou Rien sont des éleatr®@s&qui ne peuvent s'ouvrir qu'en
entier ou pas du tout (entierement ouvertes, emiént fermées). L'état change suivant

gu'elle soit alimentée électriquement ou non.

Figure 10 : Electrovanne tout ou rien

c.Electrovannes proportionnelles

Les électrovannes proportionnelles sont cellegpgquivent étre ouvertes avec plus ou

moins d'amplitude en fonction du besoin.

Le debit peut élre cortrole prograssivement a ['aide d'un
Electrovanns proportionnellz en contrélant le courant.
Contrdleu

Elscrovanne proportionnelle

Figure 11 : Electrovanne proportionnelle
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Forreau-guide

Ressort

Pliongeur

Figure 12 : Vue interne d’'une électrovanne proparielle

* Principe de fonctionnement

Le plongeur est attiré vers le fourreau-guide par force électromagnétique lorsque
la bobine est activée. Une variation du couranta@gmt une variation proportionnelle de la
force d’attraction.

Le débit est contrdlé par la course du plongeufpeation de I'équilibre entre la force
d’attraction et la force du ressort.

1.3.2.2 Les capteurs

a. Définition
Les capteurs [5] sont des éléments qui transformem¢ grandeur physique
(position, distance, vitesse, température, pressietc.) d'une machine ou d'un
processus en une grandeur normée, généralemetniggle¢courant, tension, résistance.), qui
peut étre interprétée par un dispositif de contgidmmande.Un capteur est composé de 2
éléments Corps d’épreuve et Détecteur (Elémeniidehs
On distingue deux classes [5]
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Energie

Signal électrique
(Logique(TOR), numérique,
analogiqug

Grandeur physique
(Température, Pression, ...

Figure 13 : schéma synoptique d’un capteur

b. Capteurs passifs

lIs ont besoin dans la plupart des cas d'apponedye extérieure pour fonctionner
(ex. : thermistance, photorésistance, potentiomgmage d’extensomeétre appelée aussi
jaugedecontrainte). Ce sont des capteurs moddsaiar une impédance. Une variation du
phénomene physique étudié (mesuré) engendre umetivarde l'impédance. Il faut leur

appliguer une tension pour obtenir un signal déesor

c. Capteurs actifs

On parle de capteur actif lorsque le phénomene ighgsqui est utilisé pour la
détermination du mesurande effectue directemenmtatassformation en grandeur électrique.
C'est la loi physique elle-méme qui relie mesurastdgrandeur électrique de sortie.

Un capteur actif fonctionne assez souvent en élextteur et dans ce cas, la grandeur de
sortie est une différence de potentiel.

Le nombre des lois physiques permettant une tedlestormation est évidemment
limité, on peut donc recenser facilement les captectifs (dont le nombre est fini).
Toutefois, les domaines d'application sont euxétéeadus.

d. Type de capteurs

Les capteurs et leurs conditionneurs peuvent daissil'objet d'une classification par

type de sortie :
d.1 Capteurs numérique

La sortie est une séquence d'états logiques quseesuivant, forment un nombre. La

sortie peut prendre une infinité de valediscrétes
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Le signal des capteurs numériques peut étre du: type

» train d'impulsions, avec un nombre précis dimpmuisi ou avec une fréquence
précise ;
» code numérique binaire ;

> bus de terrain etc ;

Quelgues capteurs numériques typiques

» codeur rotatif incrémental ;
> codeurs référentiels AA34.

d.1.1Exemple : codeur optique
a. Description et principe général de fonctionnemen

Le codeur optique est un capteur de position airgutpui délivre des informations
numeriques.ll est lié mécaniquement a un arbrd’eutiraine ; son axe fait tourner un disque
qui lui est solidaire, et qui comporte une sucaesgie parties opaques et transparentes

("fenétres").

recepleur
disque en rotation
circuil électrigue f émetteur électronigue N
— 1\ =

- —t——
€ /i optioue
foint \ ; meécanique
d'étanchéité \“ / / pion de blocage
en rotation _I_l I_I I_
roulements étanches Signal électrique transmis & I'unité
de traitement.

Figure 14 : Codeur optique

d.2 Capteurs logiques

Ou capteurs TOR (tout ou rien). La sortie est wt tgique que I'on note 1 ou 0. La sortie

peut prendre ces deux valeurs. Le signal des aaptmgiques peut étre du type :
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>
>
>
>
>

courant présent/absent dans un circuit ;

potentiel, souvent 5 V/O V ;

DEL allumée/éteinte ;

signal pneumatique (pression normale/forte pre¥sion

etc.

Quelques capteurs logiques typiques

>
>

capteurs de fin de course ;

capteurs de rupture d'un faisceau lumineux ;

Levier venant en contact

avec l'objet a détecter

Bouton de
I'interrupteur

-4 Boitier du capteur

|

— Fils

3 -—— d'alimentation et
e de sortie du signal
[
\'I

T
NN
.| '|

.

{
!

Figure 15 :Capteur avec contact

d.3 Capteurs analogiques

La sortie est une grandeur électrique dont la vaést une fonction de la grandeur

physique mesurée par le capteur. La sortie peuidpeeune infinité de valeucontinues Le

signal des capteurs analogiques peut étre du type :

YV V VYV V

sortietension;
sortiecourant;
Résistance.

regle graduée, cadran, jauge (avec une aiguillendiuide) ;
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Quelques capteurs analogiques typiques

» capteur gauge de contrainte
» thermocouple
» Pt100

d.3.1 Exemple :Capteurs a jauge

Un matériau soumis a une force ou une pressiort si@si contraintes mécaniques
produisant desdéformations. Les principales camtai sont dues aux sollicitations de
traction, de compression, deflexion, de torsion dmi cisaillement.La déformation est
exprimée par le rapport entre la variation d’'un@aetision et sa valeur initiale. Lesjauges de
contraintes, parfois nommeés jauges électriquestefmometres, sont les éléments sensibles
d’'un capteur dans lequel une modification dimensédie est traduite par une variation de

résistance.

Lecorps d’épreuve est une piéce mécanique qui $ernd€ sous l'influence du
phénomene a étudier, parexemple une force, unesipnesune accélération. Les jauges,
convenablement collées sur ce corpsd’épreuve, sriitites mémes déformations.

Cette jauge, constituée d’un fil tres fin collé sarsupport tres mince (voir figure ci-dessous),
est-elle méme collée sur la structure a étudierpéca’épreuve). Pour qu’elle subisse les
mémes déformations que celle-ci le collage do# parfait. Le fil, dans la majeure partie de
sa longueur, est distribué parallélement a la dédition & mesurer ; ainsipar exemple, dans le
cas d'une traction simple, la variation de la r@sise du fil donne une image fidelede

I'allongement du corps d’épreuve.

Y Jauge y Cable

Jauge a fif Jauge noyee dans le béton

Figure 16 : Capteurs a jauge
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e. Structure d'un capteur

Tout capteur est composé de deux parties :

>

>

'une directement sous linfluence de la grandeurdétecter ou a interpréter
(corps d’épreuve)

I'autre relative a la mise en forme et a la trarssmoin de I'information vers la fonction

traitement (élément sensible du capteur).

Parasites
AL ,_ grandeurs

Amplification.
Mise en forme pour
Transition Transmission.

Prétraitement

Ces deux étages

Traitement du Décodage, filtrage Sont souvent

i e . Intégrés au
Signal Amplification, conversion &

* capteur

Voyant, alarme,

Visualisation

Du résultat afficheur

Figure 17:Structure d’'un capteur

e.1l Un capteur est caractérisé par

>

son étendue de mesureyui correspond aux limites de variation de la deam a
mesurer.

saprécision qui est l'incertitude absolue sur la grandeur méssu

sasensibilité qui est la plus petite variation de la grandeuregumer qu'il est capable
de détecter.

Capteur utilisé

Dans notre projet nous avons utilisé le capteued®ératureanalogique RTD PT100

a coefficient de températuse 0.00385 et étendue de mesure de -50 °C a 200 °C.
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1.3.2.2.1 Capteur pt100

Figure 18:Image ebymboled’urCapteur pt100

a. Définition
La sonde Pt100 [5gst un capteur de température qui est utilisé dardomaine
industriel (agroalimentaire, chimie, raffinerie..Qe capteur est constitué d’'une résistanc

Platine. La valeur initiale de la Pt100 est de dB@hs correspondant a une températur

0°C.

La résistance électrique d'une sonde Pt100 variatigoement) linéairement avec
température selon la relation simplifiée suive

RO~RO x (1 +a x 0) (2)

Avec o = 3,850 x 16°C(selon la norme DIN 4376

Et RO = 102

400

R=Ro (1 + «T)

300

200 —

R(Q)

. Ro = 100
100 a =0.00385 2/°C

o T T T T T |
(0] 100 200 300 400 S00 600
T c)

Figure 19 Résistanc électrigue R d'une sonde platine X0@Pt100

b. Principe de Fonctionnemen

La sonde PT100 [fermet de mesurer le changement de résistivitéfittument de
platine enroulé autour d'une tige de verre .En iggniés sondes PT100 ont une valeu

résistivité de 100 ohms pour 0°C. La variation @ggtivité est environ de 0.5 ohms/C°, a

une précision de +/- 0.3°.
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c. Principe de la mesure

Le systeme de mesure injecte un courant de 1 mAldassnde Pt100 et mesure la

tension a ses bornes. I=1mA
A U Systeme
de
Sonde
mesure

d. Caractéristique courant-tension

On mesure la valeur du courant | pour différenedsurs de la tension U.

d.1R06le du résistor de 10 R :

La résistance d'environ 1@kpermet d'éviter de dépasser U = 50 mV pour le bon
fonctionnement de la sonde Pt100. De plus, poumé&ae raison, la tension aux bornes du
générateur ne doit pas dépasser 5 V.

Lorsque I'on trace la courbe représentant la taendien fonction du courant |, on obtient une
droite passant par l'origine.

On observe donc ici une relation de proportionéatintre U et | ; on reconnait alors la loi
d'Ohm (le coefficient de proportionnalité est alaygpelé résistance RPt100 de la sonde
Pt100).

La sonde Pt100 se comporte donc comme une résesiRPid00 : U = RPt100 x | (3)

On mesure la valeur de la résistance RPt100 denldesPt100 pour différentes températures.
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Mo

pente = Ao

— —
o

Figure 20: Tension de la résistance pt100

d.2 Effet de la température

On mesure la valeur de la résistance RPt100 deordesPt100 pour différentes

températures.

(=)

Lorsque la température varie, RPt100 varie : léstésce RPt100 de la sonde Pt100
dépend de la température. Plus précisément, ptesipérature augmente et plus la résistance
RPt100 augmente.

d.3 Conditionnement de la sonde Pt100 :

Le conditionnement du capteur consiste alors dndidion d'une tension (ici UR) (ou
éventuellement une intensité normalisée) a pagtiladésistance RPt100 grace a l'utilisation
d'un montage électrique plus ou moins complexgu&in transmetteur (il est indispensable
connaitre a tout instant la relation mathématiquieegjiste entre cette tension UR et la valeur
de la résistance RPt100).

On utilise par exemple un transmetteur de tempergiour sonde Pt100 permettant

d'obtenir comme signal une intensité 4-20 mA pawe échelle de températures 0 a 100 °C :

* transmetteur
de [ Pt100
température
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Tableau 1 : la température en fonction de l'intEng)

Température 0 Intensité |
Min 0T 4 mA
Max 100 T 20 mA
Moy 50 T 12 mA
signal—signaly,; randeu—grandeury; I—1p; 0—0 i
en effet : g g' min_ _ g g min donc min_ _ min (4)
signalmax—signalyin grandeurygx—grandeury,in Imax—1p;p Omax—Omin
o -4  6-0 I-4 0
donc ici (avecl enmA et 6 en °C) = = donc TERETT

20—4 100 —4
donc 6 = 100 x =2(5)
16

Il s'agit de la caractéristique de transfert duteap conditionné (ou de I'ensemble
capteur-conditionneur). La mesure de | permet dlendéterminer la températuie

Le montage précédent pose cependant deux probtemes

» Lorsque le capteur est conditionné, pour mesurgetisité | il faut ouvrir le circuit
pour insérer un amperemetre.

> |l est plus aisé de travailler avec des tensioestétjues que des intensités.
Il est donc judicieux, lors de la réalisation drcgit de conditionnement du capteur,
d'insérer définitivement un résistor (par exem@eadésistance R 100Q environ) car
la mesure de la tension U a ses bornes permetroaite I'intensité | (pour un tel

dipble I =U/R):

* transmetteur
de [Pt100
température

La mesure de U permet donc de déterminer la ternpéfa
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Exemple de la mesure de la température de I'eamlniéa : on trouve U = 0,758 V avec la

sonde Pt100et une résistance de 100,4n en déduit que :

[=2=978 _ (007574 = 7,57mA et donc 8 = 100 x 222=% = 22,3°C (6)
R 100,2 16

d.4 Les différents branchements d’'une Pt100

Tableau 2 : Les différents branchements d’'une Pt100

.‘ systeme de Il n'a pas Qe compensation de
la résistance des fils.
Utilisation pour de faible
longueur

mesure

2 fils

Systeme Le systeme de mesure possede
une compensation interne.
Utilisation pour moyenne

longueur

de mesure

3 fils

Le systeme de mesure posséde
une compensation interne

de mesure encore plus précise.

4 fils Utilisation pour de grande

longueur

Systeme

e. Avantage
Précision, stabilité, linéarité, cablage cuivre.
f. Inconvénients

Température maxi limitée a 450° (jusqu'a 800°C smutaines conditions) tenue aux

vibrations et robustesse limitées, colt généraleglené.

1.3.3 Energie
[.3.3.1 Le Transformateur

Le transformateur [4] permet d’adapter, selon lesoms, une tension alternative

sinusoidale en I'élevant ou en I'abaissant sansatifier la fréquence.
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Figure 21 :Transformateur

a. Principe de fonctionnement

a.1 Constitution

Le circuit magnétique fermé est constitué d’'ureagdage de toles

ferromagnétiques (feuilletage) ou d’une ferritecanalise le flux magnétique.

Il comporte deux circuits électriques indépendguissont :

» Le circuit primaire constitué d'un enroulement weqalimenté sous une tension

sinusoidale correspondant en général a celle éauéde distribution.

» Le circuit secondaire pouvant comporter un ou plus enroulements délivrant chacun
une tension sinusoidale, de valeur efficace enrgédédférente de celle de la tension

primaire.

b.Conventions et symbolisations.

<

10> 36

ZO0—==>»—HZmMZ—r>»

Symbolisation

ZO0——rwn—r-——cC

Sens de transfert de
I'énergie électrique
w

Circuit primaire Circuit secondaire

(récepteur) . (générateur)
Indice 1 Indice 2
u, !, P ... U, I, P, ...

Figure 22 : représentation de circuit d’'un transi@teur monophasé

b. Rapport de transformation
* |l est définit lors de la construction du transfateur. A vide, un transformateur est parfait.
N2 U2
=== (7

TN1 U1
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Tableau 3 : types de transformateurs

Nombre de spires | Tensions Réle du transformateur

N2 < N1 Uuz2<Ul abaisseur

N2 > N1 u2>Ul élévateur

N2 = N1 uz2=Ul séparateur
Remarques

Un transformateur tout comme un moteur possédendement.

Puissance secondaire (P2)

Rendement =

Puissance primaire (P1)

Avec P1 = P2 + P. Joules + Fers (pertes joulggiawaire et au secondaire)

c. Choix d’un transformateur

c.1 Type

> |l faut choisir un transformateur a séparation ideuits. Appelé aussi transformateur a

enroulements séparés ou transformateur pour maehinés.

c.2 Puissance

» La puissance d’'un transformateur doit étre au mimmsuffisante pour alimenter les

bobines des contacteurs et tous les récepteursanti alimentés par la trés basse

tension : signalisation et quelquefois éclairagelalanachine. La puissance d'un

transformateur s’exprime en volts ampe(@d) ou kilovolts ampeéres pour les tres

grandes puissanc@sVA).
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C .3 Schéma représentant I'utilisation d’'un transfemateur 380 VAC /24V AC pour

I'alimentation d’un circuit de commande d’'un moteur triphasée

Figure : 23 Schéma de branchement d’un transformate

Conclusion

Dans cette partie nous avons décrit le fonctionmérgénéral et les constituants de
l'installation de séchage. Ainsi que son principga@hctionnement.

Le prochain chapitre sera consacré a 'automatisate I'installation avec I'automate
LOGO OBAS8 SF4.
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Chapitre |

9
Automatisation de lI'installation

Avec l'automate (LOGO OBAS
SF4)

S
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Chapitre 1l Automatisation ldestallation Avec I'automate (LOGO 0BA8 SF4)

1.1 Introduction

L’Automate Programmable Industriel (API) est appp8] vers 1969. Initialement, il
est destiné aux traitements des signaux logiquassdo rien (TOR), et la réalisation des
fonctions logiquescombinatoires et séquentiellesitmplace les armoires a relais. |l
répondaussi aux désirs des industries de l'autdmadti de développer des chaines de
fabrication automatisées qui pourraient suivre dlation des techniques et des modéles
fabriqués [8].

Un Automate Programmable Industriel (API) est umeachine électronique
programmable par un personnel pas forcément urornmaticien et destiné a piloter en
ambiance industrielle et en temps réel des procédddustriels. Un automate
programmable est adaptable a un maximum d’appdicatd’'un point de vue traitement,

composants, langage. C’est pour cela qu’il estothstcuction modulaire.

Il est en général manipulé par un personnel éledoanicien. Le développement de
I'industrie a entrainer une augmentation constdetefonctions électroniques présentes dans
un automatisme, c’est pour ¢a que I'API s’est ststaux armoires a relais en raison de sa
souplesse dans la mise en ceuvre, mais aussi paecelamns les colts de cablage et de

maintenance devenaient trop éleveés.

1.2 Systeme automatisé

a. Définition
Un systeme automatisé ou automatique est un sgstéatisant des opérations pour

lequel 'homme n'intervient que dans la programomadiu systeme et dans son réglage [1].
Les buts d'un systéeme automatisé sont de réakesetadhes complexes ou dangereuses pour
I'hnomme, effectuer des taches pénibles ou répesitou encore gagner en efficacité et en
précision.
[1.2.1 Objectifs de I'automatisation

L’automatisation permet d’apporter des élémentpleupentaires a la valeur ajoutée par le

systeme. Ces éléments sont exprimables en ternmeditsopar :

v' Accroitre la productivité du systeme c’est-a-ditgymenté la quantité de produits
élaborés pendant une durée donnée. Cet accroissdmgmoductivité exprime un

gain de valeur ajoutée sous forme :
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d’'une meilleure rentabilité,

d’'une meilleur compeétitivité,...etc.
Améliorer la flexibilité de production ;
Améliorer la qualité du produit.

S’adapter a des contextes particuliers

AN N N NN

adaptation a des environnements hostiles pour Fhenf{milieu marin, spatial,
nucléaire,...etc.),

v' Augmenter la sécurité, etc....

Avant
Utilisation de relais électromagnétiques et detésges Pneumatiques pour la

réalisation des parties commandeldgique cablée.

Inconvénients

Cher, pas de flexibilité, pas de communication fbss

Solution
Utilisation de systéemes a base de microprocesgaumsettant une modification aisée

dessystemes automatis@dogique programmee.

Les ordinateurs de I'époque étant chers et nontéglapx contraintes du monde industriel, les

automatesdevaient permettre de répondre aux atdatéindustrie.

11.2.2 Contraintes du monde industriel

* influences externes

poussieres,
température,
humidité,

vibrations,

YV V. V V V

parasites électromagnétiques,...
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* Personnel:
> mise en ceuvre du matériel aisée (pas de langage
deprogrammation complexe).
» dépannage possible par des techniciens de
formationélectromécanique
» possibilité de modifier le systeme en cours de

fonctionnement.

* Matériel :
» évolutif
» modulaire

» implantation aisée

11.3 Définition D’'un API

L'Automate Programmable Industriel (APIl) est un paeil électronique
programmable, adapté a I'environnement industmial,réalise des fonctions d'automatisme
pour assurer la commande de pré actionneurs diod'aeurs a partir d'informations logique,

analogique ou numérique[10].

[1.3.1 Place de I'API dans le systéeme automatisé geoduction (S.A.P)

L’objectif de 'automatisation des systéemes espdmluire, en ayant recours le moins
possible & ’lhomme, des produits de qualité etarer pn codt le plus faible possible.

Un systeme automatisé est un ensemble d’élémenitgeraction, et organisés dans
un but précis pour agir sur une matiére d’'ceuvire @ lui donner une valeur ajoutée. Le
systeme automatisé est soumis a des contraintesgétiques, de configuration, de réglage et

d’exploitation qui interviennent dans tous les node marche et d’arrét du systeme.
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CONTRAINTES
¥
T Matiere d'eeuvre
Matiere d"ceuvre > %1— STEME - .
AUTOMATISE Valeur aloutde

Figure 24 : Systémes automatisés de production

[1.3.2 Structure d'un systéme automatisé

Tout systeme automatisé peut se décomposer seschéena ci-dessous :

Autres parties ENERGIE

commandes
I I |
: l l
| | I
| | |
: I |
I I |
COMMUNICATION [¢——¥ ——P| PREACTIONNEURS f—p=——dp{ ACTIONNEURS |
I
i | |
| ! | |
| ! I |
[ [m=== === smmsmssmsmmssssssssees 4 [ |
| | TRAITEMENT | ! ! |
| DES | i |
|| INFORMATIONS| ; |
________________________ , e
L ] i
I | [
PUPITRE DE i ! i ! CAPTLURS PARTIE }
COMMANDE ET DE [——P ] oo M| MECANIQUE | |
SIGNALISATION | || 1| DETKCTEURS (Efectews) |
. ! :
L o |
. | \ | |
POSTE DE CONTROLE i i PARTIE COMMANDE : PARIIE OPERATIVE 3
_________________________ L] |

Figure 25 : Structure d'un systeme automatisé

35



Chapitre 1l Automatisation ldestallation Avec I'automate (LOGO 0BA8 SF4)

a. Partie opérative
Elle agit sur la matiere d’ceuvre afin de lui dons&wvaleur ajoutée.
Les actionneurs (moteurs, vérins) agissent suatiepmeécanique du systéme qui agit a son
tour sur la matiere d’ceuvre.

Les capteurs / détecteurs permettent d’acquéritiless états du systeme.

b. Partie commande

Elle donne les ordres de fonctionnement a la papéative,

Les pré-actionneurs permettent de commander lesnaeurs, ils assurent le transfert
d’énergie entrela source de puissance(réseauiglestpneumatique ...) et les actionneurs.
Exemple : contacteur, distributeur ...

Ces prés actionneurs sont commandés a leur tourlepdsloc traitement des
informations. Celui-ci recoit les consignes du prgpide commande (opérateur) et les
informations de la partie opérative transmiseslgmcapteurs / détecteurs. En fonction de ces
consignes et de son programme de gestion des taghaplanté dans un
automateprogrammable ou réalisé par des relaispéote de logique cablée)), elle va
commander les pré-actionneurs et renvoyer desniaftions au pupitre de signalisation ou a
d'autres systémes decommande et/ou de supervisiatilieant un réseau et un protocole de

communication.
b. Poste de contrble
Composé des pupitres de commande et de signatisdtipermet a I'opérateur de
commander les systemes (marche, arrét, départ cycle
Il permet également de visualiser les différenstsedu systeme a l'aide de voyants, de
terminal dedialogue ou d’interface homme-machihiv).
c. Domaines d'emploi des automates
On utilise les API dans tous les secteurs inddstpeur la commande des machines

(convoyage, emballage ...) ou des chaines de piiody@automobile, agroalimentaire ...) ou il

peut également assurer des fonctions de réguldé@rocessus (métallurgie, chimie ...).Il est
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de plus en plus utilisé dans le domaine du batirftertiaire et industriel) pour le contrdle du

chauffage, de I'éclairage, de la sécurité ou desnas.

d. Nature des informations traitées par lI'automate

Les informations peuvent étre de type :
e Tout ou rien (T.O.R.) : linformation ne peut preadjue deux états (vrai/faux, O ou 1
...).C'est le type d'information délivrée par un dégar, un bouton poussoir ...
» Analogique : l'information est continue et peutrjghee une valeur comprise dans une

plage bien déterminée. C'est le type d'informatiélivrée par un capteur (pression,
température ...)

* Numérique : l'information est contenue dans dessnsotlés sous forme binaire ou
bien hexadécimale. C'est le type d'informationwiéé par un ordinateur ou un

module intelligent.
[l.4Architecture des automates

Les automates peuvent étre de type compact ou micelul
[1.4.1 Typecompact

On distinguera les modules de programmation (LOG® Siemens, ZELIO
deSchneider, MILLENIUM de Crouzet ...).

Il integre le processeur, l'alimentation, les ezdrét les sorties. Selon les modeles et
les fabricants, ilpourra réaliser certaines fonicsupplémentaires (comptage rapide, E/S
analogiques ...) et recevoir desextensions en refirhité et dans certains cas il possede des
modules d’extensions intelligents, cas de 'aut@m#& GO de Siemens.

Ces automates, de fonctionnement aisé sont gén#at destinés a la commande de
machine spécialisée.

[1.4.2Typemodulaire

Le processeur, l'alimentation et les interfacestdees / sorties résident dans desunités
séparées (modules) et sont fixées sur un ou phgsiaoks contenant le "fond de panier" (bus
plusconnecteurs).
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Ces automates sont intégrés dans les automatisoraplexes ou puissants, ou

capacité de traitement et flexibilité sont nécessai

Figure 26 : Automate modulaire S7-400 figure Ridtomate compacte logo

|.4.3 Structure interne des automates:

INTERFACES

BUS ENTREES [®——— Détecteurs, pupitre ...

MEMOIRES H

SORTIES P Préactionneurs

A A

Unité centrale
(nP)

+

Module d'alimentation

Figure 28 : Structure interne

v" Module d'alimentation : il assure la distributiogrergie aux différents modules.

v" Unité centrale : a base de microprocesseur, edliseétoutes les fonctions logigues,
arithmétiques etde traitement numeérique (transergptage, temporisation ...).

v' Le bus interne : il permet la communication des&nble des blocs de l'automate et
des éventuellesextensions.

v' Mémoires : Elles permettent de stocker le systépbbitation (ROM ou PROM), le
programme(EEPROM) et les données systeme lors rttiddnement (RAM). Cette
derniere est généralement secourue par pile oerigatOn peut, en regle générale,
augmenter la capacité mémoire par
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Adjonction de barrettes mémoires typ&/IaXTA.
v' Interfaces d'entrées / sorties :

» Interface d'entrée : elle permet de recevoir ldsrinations du S.A.P. ou du
pupitre et de mettreen forme (filtrage, ...) cenaigtout en lisolant
électriguement.

» Interface de sortie : elle permet de commanderdlesrs pré-actionneurs et
éléments designalisation du S.A.P. tout en assliissiement électrique.

I1.4.4. Fonctions réalisées

Les automates compacts permettent de commandesaities en T.O.Ret gérent
parfois desfonctions de comptage et de traitemeadbgique.

Les automates modulaires permettent de réalisapadreuses autres fonctions grace
a des modulesintelligents que I'on dispose sur wnplasieurs racks. Ces modules ont
'avantage de ne pas surcharger letravail de la €&Uls disposent bien souvent de leur

propre processeur.

[1.4.5 Principales fonctions

o Cartes d'entrées / sorties : Au nombre de 4, 80U B2, elles peuvent aussi bien
réaliser des fonctionsd'entrées, de sorties oddax.
Ce sont les plus utilisées et les tensions dispemitont normalisées (24,48, 110 ou
230V continu ou alternatif ...).
Les voies peuvent étre indépendantes ou posséslécalmmuns”.
Les cartes d'entrées permettent de recueilliofmétion des capteurs, boutons ... qui
lui sont raccordés et de la matérialiser par umiigede |'état du capteur.
Les cartes de sorties offrent deux types de teogmed : les sorties a relais
électromagnétiques (bobine plus contact) et lesesostatiques (a base de transistors

ou de triacs).
 Cartes de comptage rapide : elles permettent wbaicqdes informations de

fréquences élevées incompatibles avec le tempsigenient de I'automate.Exemple :

signal issu d'un codeur de position.
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 Cartes de commande d'axe : Elles permettent das$e positionnement avec
précision d'élémentmécanique selon un ou plusexes. La carte permet par exemple
de piloter un servomoteur et derecevoir les infdaiomg de positionnement par un

codeur. L'asservissement de position pouvant &isééen boucle fermée.

» Cartes d'entrées / sorties analogiques : Ellemgttent de réaliser I'acquisition d'un
signal analogiqueet sa conversion numérique (CAMN)spensable pour assurer un
traitement par le microprocesseur.

La fonction inverse (sortie analogique) est egal@mealisee.
Les grandeurs analogiques sont normalisées : 0OelO420mA.
* Autres cartes :
* Cartes de régulation PID
* Cartes de pesage
*  Cartes de communication (Ethernet ...)

* Cartes d'entrées / sorties déportées

[1.5 Cablage d’alimentation de I'automate

L'automate est alimenté généralement par le résemophasé 230V ; 50 Hz mais

d'autres alimentations sont possibles (110V ejc. ..

La protection sera de type magnétothermique (esiichractéristiques de lI'automate et

les préconisations du constructeur).

Il est souhaitable d'asservir I'alimentation deatbanate par un circuit de commande
spécifiqgue (contacteur KM1).De méme, les sortiesrgeasservies au circuit de commande et

alimentées apres validation du chien de garde
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Figure 29 : Alimentation de I'automate

11.6 Choix d’un automate

Le choix d'un automate programmable [8] est géagarant basé sur :

» Nombre d'entrées / sorties : le nombre de cartesgw®ir une incidence sur le nombre
de racks des que le nombre d'entrées / sortiesseioes devient élevé.

» Type de processeur : la taille mémoire, la vitekséraitement et les fonctions spéciales
offertes par le processeur permettront le choixsdamgamme souvent tres étendue.

» Fonctions ou modules spéciaux : certaines cartesnrfande d'axe, pesage ...)

permettront de "soulager" le processeur et dewfint les caractéristiques souhaitées
(résolution, ...).
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» Fonctions de communication : l'automate doit pou@mmuniquer avec les autres
systemes de commande (API, supervision ..) etirofftes possibilités de

communication avec des standards normalisés (Rsofib).

[1.7 Etude de 'automate programmable industriel LOGO 0BA8 FS4

[1.7.1Définition
LOGOOBAS8 FS4 est un automate compact de Siemens a logiquéveosntégrant
une unité de commande et d'affichage. Cette urdtéammande et d'affichage de LOGO

permet de créer, de modifier des programmes ebhenander des fonctions systéme [9].

Le logiciel de programmation LOGO Soft Comfort petnae lire, via une interface
Ethernet ou un cable PC, des programmes extersigs dun module de programmes. LOGO
Soft Comfort nous permet, outre I'élaboration degpammes, d'effectuer une simulation de

circuits sur ordinateur ou d'imprimer des planssienble.

Selon le type d'appareil, certaines fonctions deelurantes, comme par exemple :
Le retard a la mise sous et hors tension et lessra@ impulsion, I'horloge, les mémentos
binaires ainsi que pour les entrées et sortied, d@ja incluses dans les modules logiques
LOGO.

[1.7.2Caractéristiques techniques de LOGO

Les modules de base existent avec ou sans écrarBpnirées TOR dont 4 entrées

peuvent étre utilisées comme étant analogiquessetties TOR.

Les modules d'extension permettent des configuratjasqu'a 24 entrées TOR, 16
sorties TOR, 8 entrées analogiques et 2 sortidegigaes. Le logiciel permet I'utilisation de
8 fonctions de base et 26 fonctions spéciales.drbeche mémoire permet de sauvegarder

les programmes.
[1.7.3 Avantage de LOGO

LOGO permet d'économiser 50% des codts de réalisath remplacant les appareils
traditionnels, en utilisant des coffrets plus et en diminuant les frais de maintenance.

Aussi il nous fait économiser 70% de votre tempséetuisant le cablage, en proposant des
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programmes type gratuits, en évitant les intere@stiavec le passage automatiques des

heures été/hivers.

[I.7.4Les modules d'affichage

e LOGO Basic

e LOGO TDE

a. Caractéristiques de LOGO TDE

LOGO TDE est disponible pour la gamme OBAS. Il futiun écran supplémentaire
qui estPlus large que celui de LOGO Basic. Il dsgpde 4 touches de fonction que nous
pouvonsConfigurer comme entrées dans notre progeaghencommande. Comme LOGO
Basic, ilDispose de 4 touches de curseur, d'unehtoiESC et d'une touche Entrer que nous
pouvons Egalement configurer dans votre programeneothmande et utiliser pour naviguer
dans
LOGO TDE.

On peut créer et télécharger un écran de démapage le LOGO TDE a partir
deLOGO Soft Comfort. Cet écran s'affiche brievem&ria mise sous tension initiale du
LOGOTDE. Vous pouvez également charger I'écranéteadrage du LOGO TDE versLOGO
Soft Comfort.

Le LOGO TDE propose trois commandes de menu pahes, respectivement pour
laSélection de I'adresse IP d'un module Basegtages a distance du module BaseConnecté
et la configuration indépendante de LOGO! TDE. lmenus pour le LOGO TDESont
présentés a lI'annexe "LOGO TDE.
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1) Alimentation
(Z) Interfaces Ethernet

Figure30: LOGO TDE

Remarque
LOGO TDE dispose d'une zone d'affichage plus étemge I'écran embarqué LOGO.
Il comprend 4 touches de curseur et 4 touches migifms programmables, une touche ESC
43



Chapitre 1l Automatisation ldestallation Avec I'automate (LOGO 0BA8 SF4)

(échappe) Et une touche ENTER (entrer). Nous atilsle cable Ethernet pour effectuer le
raccordement entreL’interface Ethernet située swoité droit de LOGO TDE et l'interface
Ethernet sur leModule LOGO Base.

[1.7.5 Les module d'extension qui existent

e Les modules TOR LOGO DM8 sont disponibles pour exoitation 12 V CC, 24 V

CA/CC et 115 V CA/CC a 240 V CAICC, et sont equipks quatre entrées et de
quatreSorties.

e Les modules TOR LOGO DM16 sont disponibles pooe exploitation 24 V CC

etl15 VvV CA/CC a 240 V CA/CC, et sont équipés de dmirées et de huit sorties.

e Des modules analogiques LOGO sont disponibles poerexploitation 24 V CC et
d’autres pour une exploitation 12V CC selon le niedwspécifique. Chaque
moduleDispose de 2 entrées analogiques, 2 entrd€¥,P2 entrées PT100/PT1000
(PT100 ouPT1000 ou une de chaque) ou 2 sorties@gaks.

Chacun module TOR/analogique dispose de 2 intesfalextension et peut ainsi étre

Raccordé a d'autres modules.

I1.7.6ldentification de LOGO

L'identification LOGO nous donne des indicationsles différentes propriétés :
e 12/24: version 12/24 V CC
e 230: version 115 V CA/CC a 240 V CA/CC
e R: sorties a relais (sans R: sorties a transistor)
e C: horloge temps réel intégrée
e E: interface Ethernet
e O: version sans écran ("LOGO Pure")
e DM: module TOR
e AM: module analogique

e TDE: afficheur de texte avec interfaces Ethernet
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I1.7.7 Capacité de LOGO 0BAS8

Il prend en charge les entrées et sorties résedridnalogiques suivantes si elles ont
été préalablement configurées dans le programmepaenande sous LOGO Soft Comfort
V8.1 et si le programme est téléchargé sur I'afif2B&8
* 64 entrées réseau TOR : NI1 a Ni64
32 entrées réseau analogiques : NAI1 a NAI32
* 64 sorties réseau TOR : NQ1 a NQ64
* 16 sorties réseau analogiques : NAQ1 a NAQ

[1.7.8 Structeur de LOGO OBAS§[10]

LOGO! 0BA8
(LOGO! 230RCE)

LOGO! 0BA8
(LOGO! 12/24RCE)

Figure Structeur de LOGO OBAS8

1. Alimentation
2. Entrées
3. Sorties
4. Borne FE pour le raccordement a la terre.
5. Interface RJ45 pour la connexion a Ethefh@tl00Mbits/s)
6. LED d'état pour la communication Ethernet
7. Logement pour carte micro SD
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8. LCD

9. Pupitre de commande

10. Interface d'extension

11. Codage mécanique - Connecteurs femelles
12. profilé support

I1.7.9Structure de LOGO DM8

LOGO DME 230R

T
&
5
Figure32 : LOGO DM8
1) Alimentation 2) Entrées
3) Sortied) RUN/STOP LED
5)Interface d’extension 6) Codage mécanique-Broches

7)codage mécanique — Connecteurs femelles

8) Coulisseau 9) profilé support

[1.7.10 Raccordement de LOGO
Connectez LOGO a l'alimentation comme indiqué asdes, en fonction de
I'alimentationChoisie (CC ou CA):
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LOGO! ... avec alimentation CC LOGO! ... avec alimentation CA
L+ - L1 °
M N
L+ M 112 13 14 \ L1 N 1112 13 14 \

X0 DRDRDLDLD x10 @ QDD DD

LOGO! LOGO!
Protection par fusible En cas de crétes de tension, utiliser une
Si nécessaire (recommandé) pour : varistance (MOV) dont la tension de
12/24 RC 0,8 A fonctionnement est supérieure d'au
24: 20A moins 20% a la tension nominale.

Figure 33 : Raccordement de LOGO

11.7.10.1 Protection en cas de tension alternative

En cas de crétes de tension sur la ligne d'alimientaon peut utiliser un varistor
MOS(MOQOV). On Veille a ce que la tension de fonctiement du varistor soit supérieure d'au

moins20% a la tension nominale.

[1.7.10.2 Protection du circuit en tension continue
Pour supprimer les crétes de tension sur les lighaementation, on installe un

dispositif deProtection, par ex. DEHN (référen@a.8 402).

11.7.11 Raccordement du LOGO TDE au secteur

Le LOGO TDE doit étre raccordé a une alimentatigteme fournissant une tension
de 12V CC ou 24 V CA/CC. Le LOGO! TDE est livré avaun connecteur
d'alimentation.Connectez l'alimentation au conngctd'alimentation, puis branchez le

connecteur d’alimentation sur l'interface d'alinatioih du LOGO TDE.
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' 12/24VDC |+ [ M | &
24VAC | L1 N [an] |

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Figure 34 : Raccordement de LOGO TDE au secteur

1) Interface Ethernet
2) Alimentation
Remarque
Le raccordement d'énergie est apolaire. Si onordecle LOGO TDE a une Tension
d'alimentation CC, on peut connecter le cable rd&titation positif ou Négatif

indifféremment sur les broches 1 ou 2. La brockeiBétre raccordée a la terre.

[1.8 Raccordements de capteurs
LOGO 12/24RCE/RCEo0 et LOGO! 24CE/24CEo

L2
l_+ * 24 VVAC ;14 TTTI
(TR [TH0NY 3y
- SSOSOSOSSSS
\ B
Logo! |[¥
O RUN/STOP = 24RCE0
l I } } l8 LAN BED1 DSZ-‘IFND-ﬂﬁ
W@ @O @ 0 e
N "S5 S SF 89
TTe [T @
SHIEMIEMS LOGO! 1
I\N/| (ov) -
%/—/
|E| < 240 VAC/VDC s iz AR
B16

Figure 35 : Raccordements de capteurs
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Les entrées de ces appareils étant reliées paoténtiel, elles nécessitent donc le
méme potentiel de référence (masse) que Il'alimentatAvec les modules LOGO
12/24RCE/RCEoO0 et LOGO 24CE/24CEo, on peut préleesrsignaux analogiques entre la

tension d'alimentation et la masse (* = résistagre (6,6 K pour 24 V CC).

11.8.1 Le module d’extension LOGO AM2

L+ T
M —@ P @
[‘U 5
L+ M I+ M
HOOOOSO
DG 12/24V
I RUN/STOP AMZ
/] —
[
6ED10S5-1MAOI-OBAZ | @
X1 = —
iNFI._FZx!J. 'II]’_WU..Z_IJmN_ _ @
M| L+ =t
L= M L+
Courant = @
0/4.. 20 mA Courant de
référence 0-10V Capteur
M
Mesure du caourant Mesure de la tension

Figure 3¢: Mesure a courant 4 fils et mesure de tension B.

1. Borne FE pour le raccordement a la terre et ledalye de la ligne de mesure

analogique
2. Blindage de ligne 3.Terre 4. profilé support

Remarque
LOGO est un appareil électrique a double isolat@m.doit raccorder la borne FE a la Terre

).
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11.8.2 Le module d’extension LOGO AM2 RTD

On peut raccorder au module au maximum deux captdiF100 ou deux
capteursPT1000 ou un PR100 plus un PT1000 en motay 3 fils ou montage mixte. A
noter queLe module prend en charge uniqguemeniple dg capteur PT100 ou PT1000 avec
unCoefficient de température par défaut de
a = 0,003850.Si on choisit le montage 2 fils, ontdéaliser un shuntage sur le module,
entreLes bornes Ul- et IC1 ou U2- et IC2. Avecype tde raccordement, I'erreur occasionnée
parla résistance ohmique de la ligne de mesuré pesscorrigée. Si le capteur raccordé est
unPT100, une résistance de ligne de ést proportionnelle a l'erreur de mesure de +2.5 °
si le capteur raccordé est un PT1000, une résistdadigne de X2 est proportionnelle a
I'erreur de mesure de +0.25 °C.

[1.8.2.1 Raccordement PT100/PT1000
a. Le montage 3 fils
Il permet de supprimer l'influence de la longuearcdble (résistance ohmique) sur le
résultat de la mesure.
b. Le montage a 2 fils
Réalisez le cablage du capteur a 2 fils comme suit
> Connectez la sortie du capteur au connecteur Uyraeke tension 0 V a 10V)
ou auConnecteur | (mesure de courant 0/4 mA a 2pdaAnodule AM2.
> Raccordez le connecteur plus du capteur a la tematimentation 24 V (L+).
> Raccordez le connecteur de masse de la sortie ilec(a droite du capteur,
Voir figure Ci-dessus) a l'entrée M corresponddhté ou M2) du module AM.

technique 2 fils technique 3 fils
L+ M L+ ~M L+ M L ~M
OSSOSO OISO
oG Tz SG T2
[ o —1 [ 11O
B3I RUN/STOP AMZ RTD B3 RUN/STOP AMZ RTD
nnnnnnnnnnn Baz 01 oss 1MDOG 0BAZ
1 O o X1 O o
|||||| ul Ed " lus INPUT 2x vl e lu.
EOOOOIOEISS EOOOOSS
uUi- IC1 U1+ U2- IC2 U2+ uU1- 11 U1+ U2- ICZ2 U2+
| II% :zl
PT100 /7 PT1000 PT100 /s PT1000

Figure 37 : Montage a 2 fils et a 3 fils
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I1.9 Raccordement des sorties
a. LOGO avec sorties a relais

La gamme LOGO R est équipée de sorties a relasschptacts des relais présentent
une séparation de potentiel de l'alimentation desiom et des entrées. On peut raccorder
diverses charges aux sorties, par exemple : degels, des tubesFluorescents, des moteurs,
des contacteur-disjoncteurs, etc. Pour plus dinébions sur lesPropriétés requises des
charges raccordées a LOGO R, référez-vous aux@asditjues techniques.

L1/ L+ | | |:| I:I DM8..R
o ["290%9

Q1

H xt1 @@ 1@&@2 5@ 29290009

Q1 12

® Charge ® Charge

N/M ] |

Protection avec disjoncteur automatique, max. 16A, caractéristiques
p. ex. : disjoncteur de puissance 5SX2 116-6 (si necessaire)

Figure 38 : Raccordement LOGO R

b. LOGO avec sorties a transistor

Les versions LOGO dotées de sorties a transistor igdentifiables a I'absence de la
lettreR dans la désignation du type. Les sortied pootégées contre les courts-circuits et
lesSurcharges. Une alimentation séparée de laotem® charge n'est pas nécessaire étant

donné que LOGO Fournit la tension de charge.
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L l | [ 1 | DMS8 24
@ X1MT@2 @20 @
s Q1 M Q2 M
X1 @ @ @D DD @ |XDAD[dOD S
Q1 M Q2 M 12

Charge : 24 VvV CC, 0,3 A max.

Figure 39 : Raccordement a sortie transistor

c. LOGO avec Sorties TOR

Les sorties TOR commencent par un Q. Les numeéras soeties (Q1l, Q2, ...
Q20)Correspondent aux numeéros des bornes de sutide module LOGO Base et sur

lesModules d'extension, dans l'ordre de montage.

LOGO 0BAS fournit également 64 sorties non conrex les identifie avec la lettre
Xx.0n ne peut pas réutiliser les sorties non codesctians un programme deCommande. Les
sorties non connectées sont différentes des memepan exemple : qui sontRéutilisables.
L'utilisation d'une sortie non connectée est utdar exemple : pour la fonctionSpéciale
"Textes de message", seulement si le texte de gess significatif pour le programme de

commande.

d. LOGO avec Sorties analogiques

Les sorties analogiques commencent par AQ. Huittiesoranalogiques sont
disponibles,a savoir AQl, AQ2,... AQ8. Une sortiralagique peut uniquement étre
connectée al’entrée analogique d'une fonction oo mémento analogique AM ou encore a
uneBorne de sortie analogique.

La figure suivante vous montre un exemple de condiion LOGO et la numérotation des

entrées et sorties pour le programme de commande.
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Entrées

_ — \

SIEMENS LOGO!

o

Sorties Entrées analogiques Sorties analogiques
‘Figure 40 : Entrée sorties LOGO

11.10 Prise en main de LOGO

Le logiciel LOGO soft est un outil qui permet diopiser les performances de systeme

et d'économiser le temps de développement du tproje
[1.10.1 Interface utilisateur - Vue d'ensemble
[1.10.1.1Interface de programmation

Le mode de programmation de LOGO Soft Comfort déenavec un schéma de

connexions vide [10].
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L'interface pour la création de programmes de congd®accupe la majeure partie de
I'écran —encore appelée l'interface de programmalties icones et les liens du programme de
commande sont disposés sur cette interface degmogation.

Afin de conserver une bonne vue d'ensemble dardggammes de commande plus
conséquents, des barres de défilement sont sitedebas a droite de linterface de
programmation pour vous permettre de déplacer dggramme de commande de maniére

horizontale et verticale.

=1

Fichier _=dbbi =orvat nificiags ouds Feodime  Mash—, 1
F:OspEBXLEE DCBE ELv]{(2)
18 wodc dlagramme]  Projet iiccan }—m :

| eagrammas Tr s A | i =1 Ak

Eﬁi.lh'.ﬂul rl'fm':cl.ujauau = EL A 'H E?I | e _'_'u |:

3™ schoms dos comnesiore 4 ===
| W Sthéma deg cornzidzne L .\.'|

|| wEFEDO JDmD| &
7]

L
H'1-

| 2| Instructana

| Instructons
= | i anskantos

I
I -F | Maprns e %
) Bl L
E-- © Towde Eohee
{1 F Touche de Sncion LOGDN TG
Pt g Htd~regass de dersange
R R T O
14 1--hi El=t 1 (i)
i i@ Sarde
i % Bone cuvcrte
g S MRy
x "'__I Analogique
g il Eobee mnabgigie
“n Sorie znakocigue

S i {3 cBas Sniadlicase | E—@
s

Figure 41 : l'interface du logiciel LOGO

1. Barre des menus 5. Interfacprdgrammation
2. Barre d'outils Standa 6. Barre d'état

3. Barre du mode 7. Arborescence des diagramr
4. Barre d'outils Ouitil 8. Arboresce d'instructions
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[1.10.1.2 Interface du projet

Lorsqu’on démarre le mode Projet de LOGO Soft Comfinterface utilisateur vide

de LOGO Soft Comfort s'affiche. Apres la sélectanl'ajout d'un nouvel appareil dans le

projet, LOGO Soft Comfort active le cadre de I'éditLOG.

LOGO Soft Comfort affiche une vue de réseau damsiface du projet qui montre les

appareils et les connexions réseau. L'éditeur L@i@ha les blocs de programmes et les

opérations logiques du programme de commande. pargjde programme de commande est

vide.

h =Inpx

Fizhler :dtn ormat Af'nags Owle Fecde Alde ¢ 1
= = : — = e

FRat&e Xxism DC BB Ehik {7
[l Modc dagramme|  Projet réccan {3) :
]| Projat réqeai E’ Mozer um nowvelzppsrel 3 Cormuter snkare ¥ Comuter horz e || B Zooon avart 2L Zeam ariérs J—
o Puel [ =

1 ‘t Aorer ur nowvezl apparcd

@_ = ] rages 7 T ndag] = lra
;~--_'.;-:.am1|.*—.-s -
™ eod 10 amanine At

o
AL

_~d| Instructons =l ]
| Instructions i

-:‘.nnﬂnntﬁ |

B Feditear dr diogrammes

f - | Humé&nqus

¥ A PRIl £F 0G| =FEFMN JDD Q| 25

X e .
@_5 Lol Edide Eﬁ.mll{;ﬁi
i T Teuche Béchte | :-..':; J.l'.L‘\é .l-J-a.u=||||||= :.f |

PG R dauche de Soncan LUL
: ;--’:illtd-rrgs—-d-d--na

_®

{ et Che o)
i [<hi- El=. 1 g )
| lensme
i : £ Horne cuveric
el MEmee I [
<l STl | E
Cut sl (& = sanadpios |

Figure 42 : Interface du projet

(1) Barre des menus  (6) Barre d'outils Outil

(2) Barre d'outils Standa (7) Interface de programmati
(3) Barre du mode Barre d'état

(4) Barre d'outils Réseau(9) Arborescence des appareils
(5) Vue de réseau Arborescence d'instruction
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a. Barre des menus

La barre de menus se situe tout en haut de lareedét LOGO Soft Comfort. Cette
fenétre de menus nous propose différentes instngtle commande pour éditer et gérer vos
programmes de commande. Cela inclut les paramétrpge défaut et les fonctions de

transfert du programme de commande de et vers LOGO.

Figure 43 : Les icones de la barre des menus

b. Barres d'outils

LOGO Soft Comfort propose les quatre barres dwstiivantes :
» Barre d'outils Standard

La barre d'outils Standard apparait au-dessusnterface de programmation. Au départ,

LOGO Soft Comfort affiche une barre d'outils "Stard! réduite aux fonctions essentielles.

Cette barre d'outils "Standard" nous permet d'amcétirectement aux principales
fonctions de LOGO Soft Comfort.

La barre d'outils "Standard" complete s'affiche dasin programme de commande se

trouve en mode d'édition dans l'interface de prognation.
Nt HES XX EEODA BRI EE| N
Figure 44 : Barre d'outils Standard

Des icbnes nous permettent, entre autres, de @ée@n nouveau programme de
commande ou de charger, enregistrer un programmen qurojet existant alors que d'autres
icbnes servent a couper, copier et coller des gbgetnuler/rétablir la derniére action ou bien

encore a lancer le transfert de données depuisrmsudes appareils LOGO.
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c. Barre d'outils

La partie supérieure de l'interface de programmationtient la barre d'outils Outil.
Vous pouvez utiliser les icbnes de cette barretiéBopour passer entre les différents modes

d'édition afin de créer ou d'éditer facilementagtidement un programme de commande.

HlnmA [FaAT+ | 88 | 0¢ | BEED|ODD| Q| 26k | nk| 2T
Figure 45 : Barre d'outils Outil

Nous pouvons utiliser les icones pour connecterfsenter/aligner les blocs,
annuler/rétablir la derniere action, ajouter lescbl fonctionnels, fractionner des fenétres,

simuler/tester le diagramme en ligne et agrandiuiré la boite de parametres.

L'icbne "Fonctions de base (GF)" n'apparait pas dladiteur CONT étant donné que
vous créez des opérations logiques "AND (ET)" eR"(@U)" dans I'éditeur CONT via la

connexion des divers blocs.
d. Barre d'outils Simulation

Cette barre d'outils sert uniqguement a la simutatie programmes de commande.

=
-

« ® | « ! i | 1|-C-_;:Es v | 1300216 L) |F, | |

Figure 46 : Barre d'outils Simulation

> Démarrage de la simulation

[ | Arrét de simulation

Interruption de la simulation
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e. Barre d'état

La barre d'état se trouve au bord inférieur deté@fre du programme. Elle fournit des
indications sur l'outil actif, I'état de programmnie,facteur d'agrandissement, le numéro de

page du programme de commande et I'appareil LOGOtsmné.

B Llogos100% |

o © & ®

Figure 47 : Barre d'état

1. Zone d'informations : affiche I'outil actuellemenilisé.

2. Avec une info-bulle, LOGO Soft Comfort indique quebdule LOGO sélectionné.

w

Indique le facteur d'agrandissement actuellemenatnpétré.

I

. Affiche la page actuelle du programme de commande.

f. Fenétre d'infos 4

Les informations et des remarques seront afficloeess la fenétre d'infos. Les
modules LOGO qui nous avons proposées via la fomatbomme modules éventuels pour

notre programme de commande, sont également maptatans la fenétre d'infos.

0 Meszage blocks lines transzferred.
0 Mezzage blocks lines transzferred.
0 Mezzage blocks lines transferred.
25 Mezzage blocks lines transferred.

Figure 48 : Fenétre d’'information
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[1.10.2 Les étapes de programmation [1.
» Etape n°l

Lorsque nous démarrons LOGO Soft Comfort V8.1tdiface utilisateur de LOGO Sc
Comfort s'affiche. Crée sur nouveau projet on aactde menu fichier, ensuite cchoisit
I'éditeur de programmation de CO

E7 1060 5ot Comrort I

Editon Format Affichage Outile Fendtre Aide

[3f  Mouveau *

% oOuyrir... Cirl+0

5 Fermer Ctri+F4
Fermer tout

!] Enregistrer Ciri+S

Enregistrer sous...

Mise en page...
Apercu avant impression Ciri+Maj+F1

Imprimer... Cirl+P

Il

Paramétres de texte de message. ..

Propriétés. . AR+Entrée

1 Enburea\REGULATION TOR fin1.1id

2 EXbureau\REGULATION TOR fin.lid

3 NREGULATION TOR.Iid

4 Enbureau\REGULATION TOR. I

5 EAbureauiNouveau porte-documents\REGULATION JEUDEZZ. lid
& IREGULATION JEUDZ.1id

7 EAbureauiNouveau porte-documents\REGULATION JEUDEZ. lid

8 ChlUzers\djafariDesktopilogo programme\REGULATION JEUDL D

Quuitter Alt+F4

Figure 49 Création d'un nouveau prograrn
» Etape n°2

On passe a la barre d'outil outil » puis on choisit I'icone de constantes et bc

€4 pour placer les blocs d'entrées sorties dansrfimte de programmatic
» Etape n°3

On passe a la barre d'ou puis on choisit I'icbne de fonction spéc Ed pour placer les

blocs d'ES comme le bloc de bornes const E‘I, le bloc de temporisation comme bloc d
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=
générateur d'impulsions asynchri ™ ploc compteur\ décompte™ le bloc texte de

messag - etle registre de décale » dans l'interface de programmai

Fw:_her Edition Format Aﬁ'cmage Outls Fenétre Aide
FRpES XXEE O BREL|y

i Mode d.iagrammei Plo;ef Téseal

Editeur de diagrammes

v Daganmes homA FaN4+ BEDO0D QR 74k Bk

V |||5m"‘52‘1"_5_ e ‘ 3® Sehéma des connexions 1 ﬂ]‘L REGLLATIONTOR finld X

[
v _1 Analogique 5
ﬂ Comparateur analogique

1 Détectewr de seul analogiue. |
i Amplficateur anlogioue
-4t Survellance dela valeur ando

51 Détecteur de seul différentiel Rem = off
Mode=0

Resathlaxhin = false

5 Rampe analogigue [ SF041
4 Régulateur PL +=
% Opération mathématique 1=5Fag+

v 7 MUY analogioue

=0
30

W=

Paint=0

“-3a Valew moyenne (SFIOHOR0

] Autres r SF042
oM AND v valtion de font !
: | Piio=f

i~ ¥ NAND avec évaluation de fron
i Quit= oft

H Textl: enabled
oA 1
i Relais & impusion Textz: disabled

- Relai 3 automaiten

- Texte de message
i~ Téénpteur logicel
 Regstre de cécalage

1. Détection derreurs dopératior i .
(

# Conv fi
E--“Csmv‘ermerjﬁottant M /ﬂ 5| 18] 7B = —| &8 08

w ] Profil darchive de variables ’—ﬂ‘ﬂ“j( '“‘M‘ﬂlﬂ‘ GENDNT R ne a» Re iz ‘
o Archive de variables

al
Fonctions mécides P ocorFs4 100%

e c MTWEY neanie 2T

Figure5C : Liste de composants nécessaires
» Etape n°4

On passe a la barre doutils Standard> puis on choisit licbne organisati

automatiquemen © pour organiser les blocs dans l'interface de progration
» Etape n°5

Pour convertir vers l'autre éditeur différent @xibtantquel quesoit de LOGO ou CONT o

passe a la barre des menus pu choisit dans la liste « conversigars LOG......>
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» Etape n°6

On passe a la barre d'outils et on choisit l'icdaeimulatio ™ pour simuler le programrr

et l'affichage des messages dans l'interface dgamronation (figure n°1i

Fichigr Edfion Formel Affchage Oufle Fenéfre Ade

Gt @8 X XEE 90 RA LE|v

Mode diagrammel  Projet réseau

0 Editeur de diagrammes

AT REGLLATION TOR g X

o Sebémades comeorst. | {fF

R
i _I Comparateur analogioue

- 1 Détecter g sel andogiue

4 Ampificateur znlogioue

- 14 Survelance de s valur analo

0! Détecer e sl v

- 57 MUY andlogie

- 3 Rampe andlagiue o il
r Réwawm Mode=0

Resethlaxhlin = false

1 Opération mathénatique
S

e Filre angogiue Sf A3
i i m 1:§r39+ o
£ L el moyemme M e

» [ Mutes M L i
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Figure 51 : Simulation
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» Etape n°7

On passe a la barre d'outil Standard set on choisit I'icéne de I'enregistrerr ™ pour

enregistrer le programme (figure n°:

Fermer tout L%I@I@Hﬁ}mﬂﬂ\m\*’%\%

H Enregtrer s ‘
%]* REGLLATION TOR fnLld X
Enrepistrer sous.. -

Wi &n pae... | |

ADercu 8yant mpressin ClrehlajsF1
ﬁ mprimr... Ctrie

Parametes de tevte de messae..
Froprigies . hisFntree

Rem = off
1 ElbureaulREGULATION TOR fint id Wode =00
Resethlarblin=fakse

SF4t

2EibureauREGULATION TOR fin i
JHREGULATION TOR I
4 E\bursauiREGULATION TOR 1

S EAbureauiNouveau porte-documents REGULATION JEUDZ2 I
& HREGULATION JEUDZ b

TEdbureauouveat potdocuments REGULATION U0 T
I (P3N0

& C\sersidiafarDesttoplogo programmelREGULATION JEUCLM ‘ ‘ SR04
Quter A4 I
Piin=fi

o Tete de message Qut= of
: Testt anabled
Test?: dicablad

. .. Ténpteur ogie!
- Registe de décalage
'Ev Détection dereurs dopératio

I Con, fottant/entier e
L g, nterfottant :{:
o " o v devariabes e

: \2=5
b
Archive g variabies el

i oosrsg s |

E}W@F:'%W Toakiv 1532301»

Figure 52 Message d'enregistrem
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» Etape n°8

On passe a la barre d'outils et on choisit l'icGedes & pour tester le programme. |

figure n°20 présente un exemple d'une application du progre

Teste en lign

il LUGDSott Comto

Fichier Edition Format Affichage Outiz Fenétre Alde

FeNpBE XXER[ O BRI EE|x

Mode dtagrﬂmmei Projet réseau

Editeur de diagrammes

| Do A A | FElli: BEDDDD Q]| 25 % | 1
ﬁ Ajouter un nouveau diagramme P ————— ;
47+ REGULATIONTOR fnt 31" REGULATION TOR finLlid

15 SFO02

|| | ﬁ
|| Rerr=u:-n_

TG
| |
| |
15 TO2E
| | ﬂ
I r | | Rem = off
| | Instructions 000+
S B
F ] MTES Dbt cycle cellule 1
¥ AND avec évaluation de frant &Foo2 Too
. NAND avec évaluation de from | | ﬂ
-+ Relais & automaintien Rem = off

10:00s+

w21 Relais & impulsion

Figure 53rogramme d'une application en LADD
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[1.10.4 Les langages de programmation de 'automateOGO OBA8
Il existe deux types de programmation

[1.10.4.1Le langage de programmation LADDER

a. Définition de LADDER

LadderDiagramme (LD) ou Langage Ladder ou schénsandacts est une langage
graphique trés populaire auprés des automaticiemsr gprogrammer les automates
programmables industriels. |l ressemble un peu sehémas électriques, en plus il est
facilement compréhensible. Ladder est le mot asgtaur échelle, figure n°21 présente un
exemple de programme avec le langage Ladder.

| Instructions
[ Instructions
7] constantes
¢ Ak Contact  fermeture
-4 Contact a auverture
41 Contact andlogique

-4 Babine de relsis
4| Sortie inversée

-4 Sortie analogique
- Entrée réseau
1 Entrée réseau analogique

i -7 Sortie réseay

Ag Sortie réseau analogique
nctions spéciales ) R

Temporisations 04:00s+

Li Retard & lenclenchement T
ebut cycle cellule
7 Retard au dédenchement ‘fmm

ﬁ Retard & lendenchementfau d il
L1
Rem = off

%% Retard  lendenchement mém

i Relais de passagesortie dimpt 10:00s+
T3 Relais de passage déclenché p
Debut cycle cellule 1 cycle final callule 1

Tao4 §F009 T015 SFO14
‘1 Génératewr aléatore | |1 |

un Générateur dimpulsions asynd ||

i
|

ﬁ Interrupteur d'édairage desca
71 Interrupteur confort

cycle intermédiaire cellule 1
o Horloge de programmationanr ||

1 Horloge astroncmique - ]
i ]

1213

2
e RO e

Figure 54 : langage ladder
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b. Origine de LADDER

L'idée initiale du Ladder est la représentationfaection logique sous forme de
schémas électriques. Cette représentation estnalegnent matérielle, quand l'automate
programmable industriel n'existait pas, les fondicont reéalisées par des cablages. Par
exemple pour réaliser un ET logique avec des mmpéeurs, il suffit de les mettre en série et
pour réaliser un OU logique avec des interruptalifaut les mettre en paralléle. Partant de
ce principe Ladder a été créé et normalisé dansrae CEIl 61131-3. Il est tres utilisé dans

la programmation des Automates Programmables Indlsst

c. Principe de LADDER

Un programme Ladder se lit de haut en bas et Ué@tiaih des valeurs se fait de gauche
vers la droite. Les valeurs correspondent endain le compare a un schéma électrique, a la
présence ou non d'un potentiel électrique a chaqead de connexion. En effet, Ladder est
basé sur le principe d'une alimentation en tenstpnésentée par deux traits verticaux reliée

horizontalement par des bobines, des contactssdildes fonctionnels, d'ou le nom "Ladder'.

d. Les composants du langage LADDER

Il existe trois types d'élément de langage
» Les entrées (contact) permettent de lire la vad@ure variable booléenne.
» Les sorties (bobines) permettent d'écrire la vadwme variable booléenne.

» Les blocs fonctionnels qui permettent de réalissrfdnctions avancées.

d.1 Les entrées (ou contacts)
Il existe deux types de contact
» Contact normalementouvert (NO Normally Open)
X
| |-
Ce contact est fermé lorsque la variable booléersseciée (X ici) est vraie, sinon, il est

ouvert.
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» Contact normalement fermé (NC NormallyClos
Ce contact est ouvert lorsque la variable booléass®ciee (X ici) est vraie, sinon il
fermé.
X
/|-

d.2 Les sorties (obobines

X
__( )__
Il existe de méme deux types de bob
» Babinenormalementouver (NO Normally Open)
X
--(/)--
Si cette bobine est soumise a un potentiel,-a-dire qu'il existe un circuit fermé reliant ce
bobine des deux cotés du potentielrs la variable booléenne associée (X ici) est mé&de
a 'vraie', sinon elle est mémorisée a 'fat
» Bobine normalement fermée (NC NormallyClos
Si cette bobine est soumise a un potentiel,-a-dire qu'il existe un circuit fermé reliant ce
bobine des deux c6tés du potentiel, alors la variabtééenne associée (X ici) est mémori

a 'fausse’, sinon elle est mémorisée a 'v

e. Réalisation de fonction logiqu

Comme dit précédemment, les fonctions logiques dént/ées de leurs réalisens
électriqgues. Donc chaque fonction logigt AND, OR, XOR, NAND, NOR, NOT) a une
représentation qui correspond a son équivalentrigjae
Equivaut & XAND Y

X T

Equivaut aNOT(X) AND Y
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Equivaut & S = X. (Y+2): (exemple plus compliqué)

f. Intérét d'utilisation du LADDER

La logique Ladder est largement utilisée pour lagpmmmation des I'API, avec
lesquels le contrdle séquentiel des processus ltecdtion est requis. Il est utile pour les
systémes de contrble simples mais critiques et peprendre l'ancien circuit a relais cablés,
de méme il a été utilisé avec succes dans degrsyst@'automatisation trés complexes.

Le langage diagramme Ladder est rapidement implaoté devenir une norme en
programmation d'automates industriels. Au fil daps, le diagramme Ladder s'est habillé de
fonctions puissantes et mieux adaptées aux protgélsnologiques. Aujourd’hui, des
instructions spécialisées permettent d'effectusrageérations qui auraient été impossibles en
logique cablée. Bien que diagramme Ladder deméunades langages les plus adaptés pour
le contrble industriel, force est d'admettre quetatees opérations restent difficiles a

implémenter.

[1.10.5 langage de programmation logigramme
a. Définition

La programmation en logigramme est une représentatn portes logiques du
programme. Il arrive souvent que |'éditeur logignaend'un logiciel de programmation soit
inclus dans I'éditeurLadder.
On peut ainsi utiliser les deux types de progranonau sein d'un méme programme ce qui
permet I'emploi de la bibliotheque d'éléments famotels (petit sous-programmes, par

exemple : compteur, temporisation, etc...).
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I 0550 ot - . o

Fichier Ediion Format Affichage Outls Fenétre Aide
F:PDpHE (X XZR 0 RE|DE »

Mode diagramme|  Projel réseau

Editeur de diagrammes

v Diagrammes [klnea A | FRITA: | &8 D 000 &8 | 25 o || JEE
I Ajouter un nouveau diagramme P - -

GULATION X6 X
47 REGULATIONTOR fint 7+ REGULATION TOR finL.lid | 7 REGULATION X5.lid ‘ Br® REGULATION Xt ‘

TN L 1o ERTRR U L . - T - . - . - . - 1A
01 REGULATION X6 {

“  Instructions

[ Tnstructions I vasg :
f( i T =0 =1 BOZ3. Q1
D b SN GO o B DR e Db Gine pa GiBE G e % ; pasia ~ | 1 &l il [

=[] Numérique BRI et ) o 7 B #is ._._____._.__1 P #ire i

| Entrée
| ¢ Touche fidchée B
{.- F Touche de fonction LOGO! TD
+'3 Bit de registre de décalage
~la Etat0 Jow)
Lohi Etat 1 (high)
i~ 0 Sorte
i % Bome ouverte
M Mémento
~ [ 7] Analogique
G [ . G
Sélection @ LoGo! 8F54 100% 5.1

— - 0 B [
BT A " a0 sy

Dl

Figure 55 : Langage logogramme

b. Différence entre diagramme contacte et diagrammiegigramme

Pour comprendre les différences entre I'éditeur L{{@Gigramme) et I'éditeur CONT
(contacte) il y a des regles a appliquer pour lavession de LOG vers CONT et

inversement :

» Un bloc AND est converti en contacts en série.

» Un bloc OR est converti en contacts en paralléle.

» Les commentaires des fonctions de base ne sontepsis dans CONT car une
fonction de base est convertie en plusieurs catact

» L'attribution invoque d'un commentaire n'est ajdtss possible.

» Les commentaires des entrées sont affectés dansI GCNus les contacts de cette
entrée.

» Les commentaires libres ne sont pas repris car pesition dans le schéma des
connexions ne peut pas étre déterminée a l'aidbldes.

» Les blocs XOR doivent étre convertis en struct@&NT composées de contacts et

contacts inverses.
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La figure présente alessous permet de convertir le schéma des conrsexien.OG et

CONT

1F
u [1]

Figure 56 :Symbole de conversion du CONT vers L

c. Exemple d’application de la conversioiCont vers LOG

b

Figure 57 Conversion des schém

Conclusion

L'importance de ce chapitre réside dans la miséwihence du réle des différer
outils utilisés pour implanter et simuler le pragrae de |'automat:

En effet, ces outils no as permis de simplifier le travail demandé a fafi@si a
amener a automatiser l'application et faciliter stiisation. Donc il nous reste a implan

I'application, ensuite le cablage et la mise enreedg I'automate programmable industri
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[11.1 Introduction

Avant chaque phase d’automatisation d’'un systemhesimiel complexe, son étude est
primordiale pour obtenir le modele d’automatisation

Dans ce dernier chapitre nous nous sommes intéradaéprogrammation de l'installation de
séchage du carrelage.

l1l.2 Projet réalisé

Le travail consiste a réaliser un systeme de edigml de la température de séchage
du carrelage a l'intérieure des cellules a I'ailexcautomate LOGO OBAO08.

La température doit étre augmentée progressivereenhaintenue a des valeurs
prédéfinies et a des durées prédéfinies, 'augntientale la température se fait selon un
nombre aléatoire de cycles car la température artebde départ est inconnue et variable.

Le system comporte un afficheur logo TD de contgilenous permet de visualiser la
situation globale du procédé.

Le séchage du carrelage s’effectue avec diffétgpesde séchage
Séchoirs a plancher chauffant

Séchoirs a chambres (intermittents)

Séchoirs tunnel (continus)

Séchoirs verticaux

Y V. V VYV V

Séchoirs a rouleaux a plusieurs étages horizontaux

Parmices différents typesde procédés nous avdise ¢ séchage a séchoir a chambre.

[11.2.1 Le séchoir a chambre

On éleve la température de la chambre progressivesat directement - par
I'injection d'air chaud - soit indirectement, viesdsurfaces de transfert de chaleur. La
recirculation de Il'air permet d'améliorer l'effit@éadu séchage. Le transfert de chaleur se fait
principalement par convection, et un peu par ragarment grace a l'air chaud et aux surfaces
chauffées. On utilise des profils spécifiques dep@rature et d'humidité qui correspondent a
tel ou tel produit céramique. Les séchoirs a champrésentent un intérét particulier lorsqu'il

s'agit de fabriquer diverses pates.
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[11.2.2 Enoncé du cahier de charge
L’installation est composeée de cing (5) cellulegeibre) de séchage indépendantes.

Le procédée du séchage se déroule comme suit :

Apres avoir mis le carrelage dans les celluleg®hér les portes de ces dernieres en

appuie sur les boutons poussoir de démarrage, peBdminutes rien ne se passe.
Le capteur de température va capter la températabgante de la cellule.

Apres I'écoulement des 30 minutesl’électrovannenae pour permettre le passage de
'eau chaude a travers les canalisations afin digrger la température.

L’augmentation de la température se déroule sousmbre aléatoire de cycle
(dépend de la température ambiante T des cellides)s chaque cycle la température est

augmentée de 5 °C est maintenue pendant quinzéniamna T+5 °C.

Au démarrage lorsque le capteur capte la températitiale (ambiante) de la cellule,
I'électrovanne s’ouvre pour permettre le passagéda chaude, qui va augmenter la
température de la cellule a l'aide des micro-oesicqui se trouvent dans les canalisations qui

sont installées au sol des cellules, et qui peanetiniquement la sortie de lavapeur d’eau.
L’électrovanne reste ouverte jusqu’a ce que la tgatpre augmente de

5 °C et a partir de-la elle va s’ouvrir et ferm@pmaintenir cette température pendant 15

min.

Apres I'écoulement des 15 minutes I'électrovanmeig’e pour permettre une autre
augmentation de cing (5) °C et maintenir la tempéeaatteinte pendant 15 minutes aussi.

Ce cycle sera répéter jusqu’a ce que la températteimt 55 °C et cette derniere sera

maintenue pendant quatre (4) heure.
Apres I'écoulement des quatre (4) heures le systeanete et I'électrovanne s’ouvre.

Le systéeme est munid’une alarme, dans le cas@iripdrature dépasse les soixante 60

°C l'alarme vas se déclencher.
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MARCHE

S1
ARRET

== LOGO! TDE

<]
V] AFFICHEUR

[7 [ = [ |o]ore

00000
cccce

H1

Figure 58 : Pupitre de commande de séchoir

a. Le pupitre de commande est constitué des élémentssants :

S1: Bouton d’alimentation de I'armoire de commande.

BP1:
BP2:
BP3:
BP4:
BP5:

Bouton poussoir de démarrage/Arrét du procédgedkage dans la cellule 01.
Bouton poussoir de démarrage/Arrét du procédgedbage dans la cellule 02.
Bouton poussoir de démarrage/Arrét du procédgedbkage dans la cellule 03.
Bouton poussoir de démarrage/Arrét du procédeedbkage dans la cellule 04.

Bouton poussoir de démarrage/Arrét du procédgedkage dans la cellule 05.
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Afficheur LOGO TD : Affichage en continue des diffétes températures ambiantes des

cellules, des températures a atteindre ainsi gtearips pour chaque cycle de séchage.

H1 : Signalisation sonore et visuelle de 'alarme.

LED 1 : Signalisation de I'état de I'électrovanne 1.
LED 2 : Signalisation de I'état de I'électrovanne 2.
LED 3 : Signalisation de I'état de I'électrovanne 3.
LED 4 : Signalisation de I'état de I'électrovanne 4.

LED 5 : Signalisation de I'état de I'électrovanne 5.

I11.2.4 Armoire de commande

Transformateur

N

Disjoncteur

Fusible

Alimentation automate

Automate logo OBAS8

DM Module sorties transistor

Module analogique AM2 RTD

Relais 24V DC

Fusibles

B HE R

10 | Sonde RTD Pt100

Figure 59 : Armoire de commande
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[11.4 Organigramme

Attente 30 min

A

EV ON

>y NON
ul

T>T+45
(o]

EV OFF

NON

Attente 15miIn

o ]

EV ON

T255°C

NON
0]

ul !

A
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EV OFF

NON

T <55°C

> oul
\ 4

EV ON

oul
Attente 4h
NON
oul

\l/ NON

S

Ooul

Alarme ON

'

Intervention humain
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1.5 Programmation
[11.5.1 Quelques fonctionsutilisées dans le programme
[11.5.1.1 Bascule SR (relaisa auto maintien’

Symbole

RS

Tam
L1
[
i

a. Description de la fonction

Un relais & auto maintien est un simple élémemhémoire binaire. La valeur de la sol
dépend des états des entrées et de I'état actlaesddie.

b. Tableau 4 :Tablégique four le relais a auto maintien

| Remargque

| Remise a 0

| Setup

= | =@ e

R| Q

0 | x | L'état reste constant
1 O

0 1

1 )

| Remize a 0

[11.5.1.2 Bobine a relais

Symbole

{)

a. Description de la fonctior
Comme les sorties inversées et les sorties analegides bobines a relais représer

les bornes de sortie d'un module LOC

Pour modifier une sortie dans le programme de camlegCONT(contact), on double-clique
sur le bloc correspondant pour ouvrir une boiteidegue qui permet d'affecter différen

fonctions a la sortie.
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[11.5.1.3 Retard a I'enclenchement

Symbole

Trg _J_L
Par 4+ T~ @

a. Tableau 4 : Table logique pour le retard a I'enclement

Comnexion | Description

Eirée Trg | Lenté Trg (Trigger) permet de dEmarrer e temps pour l retard & lencienchement

Parameires | T - estle temps de refard apres equel I sortie est actives (& signal de sorfie passe de 02 1),
Remanence actvez (on) = [etst est envegiainé avec rémanenc,

Sorte @ | Qestacves apres écoulement du temps T paramelé lorsque Trg 5e towve encared 1,

a. Description de la fonction

Lorsque I'état de I'entrée Trg (Trigger) passe del0le temps Ta (retard) démarre (Ta
est le temps actuel dans LOGO). Lorsque I'étaedérée Trg reste a 1 pendant au moins la
durée du temps T paramétré, la sortie est misapels écoulement du temps T (la sortie est
activée avec du retard par rapport a I'entréesdum I'état de I'entrée Trg passe de nouveau a
0 avant écoulement du temps T, la temporisationeesise a 0. La sortie est remise a 0

lorsque l'entrée Trg possede I'état 0.

111.5.1.4 Détecteur de seuil analogique

Symbole

iz 1A
par JTL[®

a. Tableau 5 : Table logique pour le détecteur dd seaiogique
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| Connexion | Description

Entrée fac L'entrée Mog est Fun des signaux anslogigues suivants

IEY A

AM1 & AMEG (=i 0BAB), AM1 4 AM16 (si 0BAT) ou AM1 & AMG4 (=i 0BAS)
Mal1 & MAI32Z (si 0BAT ou 0BAS)

A et AQZ (=i 0BAT) ou ACH 4 ACE (si 0BAS)

MACH 4 NAGHE (=1 0BAT ou 0BAS)

Muméro de bloc dune fonction avec sorie analogique

Faramétres | Gain

Filage de valeurs : -10,00 & 10,00
Décalage

Plage de valeurs : -10 000 4 10 000
On - Seul d'enclenchement

Flage de valeurs : -20 000 & 20 000
Off : Seul de déclenchement
Flage de valeurs : -20 000 & 20 000
p : Mombre de décimales

Plage de valeurs : 0, 1, 2, 3

| Sortie G | G} est mise & 1 ou & 0 en fonction des valeurs de seul paramétrées.

| *Al18A5: 0410 cormespond & 0 & 1000 (valeur interne).
a. Description de la fonction

La fonction lit la valeur du signal appliqué a e¥e Ax .Cette valeur est multipliée
par le parametre A (gain). Le parametre B (offset) ensuite additionné a la valeur
analogique, c’'est-a-dire :

(Ax*Gain) + Offset = valeur actuelle Ax

La sortie Q est mise a 1 ou remise a 0 en fonctesvaleurs de seuil paramétrées.

[11.5.1.5 Opération mathématique

Symbole
En o +=
Par— A— AQ

a. Tableau 6 : Table logique pour 'opération mathéquat
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Connexion | Description

Enirée En | Un front montant & (enirée En démarre le bloc foncionnel Opération mathématique.

Paramétres | V1 - valeur 1 premier opérands

V2 - valeur 2 ; deldeme opérands

V3 - valeur 3 : froigiéme opérande

V4 - valeur 4 : quatrime opérande

Plage de valeurs : -32768 & 32767
Opérateur 1 : premier opératelr
Opérateur 2 : deundéme opérateur
Opérateur 3 - troisiéme opérateur
Priorite 1 - prionte de k3 premiére opération
Priorité 2 - priorté de la seconde opération
Priorité 3 : priorté de la troisiéme opération
P  nombre de décimales

\ialeurs possibles 1 01,2, 3

Sorbe AQ | La sortie AQ est le résuitat de [équation & partir des valeurs dopérandes et dopérateurs. AQ est acvee sur
32767 5i el est divisée par 0 ol 51 un dépassement haut survient, AQ est activée sur-32768 5iun
dépassement négatf (dépassement bas) sunvient

a. Description de la fonction

La fonction Opération mathématique combine quaterandes et trois opérateurs
pour former une équation. L'opérateur peut étredes 4 opérateurs standard : +, -, * ou /.
Nous pouvons parameétrer une priorité univoque Kigh), Medium ("M") ou Low ("L")
pour chaque opérateur. L'opération a la prioritghtHiera exécutée en priorité, ensuite celle a
la priorité Medium et finalement celle a la priéritow. Nous pouvons indiquer une seule

opération avec chaque priorité.

Les valeurs d'opérandes peuvent renvoyer a deidar définies auparavant afin de
fournir la valeur respective. La fonction Opératinathématique arrondit le résultat a la
valeur entiére la plus proche. Le nombre de valdlagerandes est fixé a quatre et le nombre
d'opérateurs a 3. Si on a besoin de moins d'opésaond utilise des constructions telles que

"+ 0" ou "* 1" pour renseigner les parametres mstaNous pouvons également configurer
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le comportement de la fonction lorsque le parandrealidation En = 0. Le bloc fonctionnel

peut conserver la derniére valeur ou étre remis a 0

[11.5.1.6 Compteur/décompteur

R
Chnt -

D?r H— @
Far 7

a. Tableau 7 : Table logique pour le compteur/décoarpte

| Connexion | Description

Entrée R L'entrée R (Reset) vous permet de remetire la valeur de comptage interne et la sortie sur la valeur initiale
(Startal).

Entrée Cnt | Cette fonction compte les changements d'état de 0 & 1 & l'entrée Cnt. Les changements d'état de 1 & 0 ne sont
[a5 Comptés.

@ Utiizez les entrées |3, 14, |5, et |6 pour des opérations de comptage rapide (LOGO! 12/24RCE/RCED,
LOGOH 24CE/24CED) : 5 kHz max. silentrée rapide est reliée directement au bloc fonctionnel
Compteur/décompteur.

@ Utlisez une autre entrée guelcongue ou un Elément de commutation pour de faibles fréquences de
comptage (typ. 4 Hz).

Entrés Dir L'entrés Dir (Direction) permet dindiquer le sens de comptage

Oar =0 : Haut

Oir=1:Bas

Paramétres | On : seul d'enclenchement / plage de valeurs ; 0 & 999559

Désactive . seul de déclenchement / plage de valeurs 0 & 999999

Valeur initiale : valeur initigle & partir de laguele le comptage doit commencer & partir du haut ou du bas.
Rémanence activée = [Etat est enregistré avec rémanence.

| Sortie Q) | Q ezt mize & 1 ou & 0 en fonction de la valeur Cnt actuelle et des valeurs de seul paramétrées.

a. Description de la fonction

A chaque front positif & I'entrée Cnt, le compteterne est incrémenté de 1 (Dir = 0)
(direction) ou décrémenté de 1 (Dir = 1). L'entiéaéinitialisation R permet de remettre la
valeur de comptage interne sur la valeur initiiemt que R=1, la sortie est a O et les
impulsions a l'entrée Cnt ne sont pas comptéesottige Q est mise a 1 ou a 0 en fonction de

la valeur Cnt actuelle et des valeurs de seuilmpataes. Voir la régle de calcul suivante.

[11.5.1.7Générateur d'impulsions asynchrone

Symbole

En -

Iy A{JULLE @
Far
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a.

Tableau 8 : Table logigue pour le générateur d'isipns asynchrone

Comexin

Descrptn

Enir En

e En pemet dcvr et d désacher e génértr dinpulsins asynchvone

Enrée v | enfée v peme dinverser e sgnlde soredu gneratr i asynchong e

i

Pametes | T, T L3 duree impuision T J et b durse nfemuption dimpusion T e B paranefess

foteq

a.

(Qestacvee e v de manere e et s s T, T

Description de la fonction

La durée et l'interruption d'impulsion peuvent &éénies avec le parametre TH

solution programmable et simulation

(Time High) et TL (Time Low). L'entrée Inv (invewsi) permet une inversion de la sortie.

L'entrée Inv entraine uniguement une négation deriée si le bloc est activé par EN.

111.5.1.8La fonction min max

Le bloc fonctionnel Max/Min enregistre la valeurximaum ou minimum.

a. Tableau 8 : Table logique pour La fonction min max

| Connexion | Descripion

| Enirée En | L fonction d fentréz En (Enablg) dépend de fa valeur du paramétre Mode et de Ia sélection de la case & cocher "Lorsque Enable = 0, réiniialiser Max/Min”

Entrée 51

Cefte entréz est activéz lraque vous paramétrez Mode =2 -
Un front montant (passage de 0 1) & lentrée 51 affecte la valeur maximum & la sorte AQ.
Un front descendant (passage de 1 & 0) & lentré $1 affecte fa valeur minimum & la sorte AQ

Entrée Ax

'entrée Ao et un des signaLx andoginues suivants
2 AEAR(Y

2 AN 3 MG (5 OBAT) ou AM1 3 AMGA (i 0BAB)

2 NAITENAR

# AQ13AQ2 (51 0BAT) ou AQ1 & AQB (5 0BAD)

# 1013 NAQTE

# Numéro de bioc dunz foncton aves sorti analogique

Paraméires

Mode

Régages possiles 101,23

Mode =0 AQ = Min

Mode =1 AQ = Max

Mode =2t 51= [ (bas)  AQ = Min

Mode = 2 et 51= 1 (haut) : AQ = Max

Mode = 3 ou une valeur de bioc est référencés ' AQ = Ax

| Sorfie AQ | AQ fournit valeur minimum, 13 valeur maximum ou b valeur actugle en fonction das entrées ou ele est remiss & 0 ka désactivation d 2 foncion & ele a &t2 configurée aing

| A8 AB: 0810V corespond & 0 & 1000 (valeur intemg).
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[11.5.1.9Texte de message

Symbole

En
: a
Par

a. Tableau 8 : Table logique pour le texte de message

| Connexion | Description
| Entréz En | Un changement d'état de l'entrée En (Validation) de 0 & 1 permet de démarrer l'émission du texte de message.

Entrée P | P correspond & la prionté du texte de message.
0 correspond & ka prionté Ia plus faible, 127 4 Ia priorité |3 plus evée.
Ack : acquittement du texte de message

Paramétres | Texte - entrée du texte de message

Par : paramétre ou valeur actuslle d'une autre fonction déid programmés qui peut étre affichée de maniére
numérigue ou sous forme de bargraphe (voir “Paramétres ou valeurs actuelles pouvant &tre représentés”)
Time : affichage de lheure actuslizée en permanence

Date : affichage de Iz date actuslizée en permanence

EnTime : affichage de rheure du changement d'état de Ende 0 & 1

EnDate : affichage de la date du changement détat de Ende 0 & 1

MNoms d'états E/S - affichage du nom d'un &tat d'entrée ou de sortie numérigue, par ex. "On” ou "0fF Les
modules LOGO! 0BAS peuvent afficher les noms d'état des éléments suivants :

@ Entrées TOR

& Sorfies TOR

& Mémentos

& Touches fiéchées
@ Touches de fonction de LOGO! TDE

# Bits de registre de décalage

8 Sorties de blocs fonctionnels

Entrée analogique : affichage de la valeur d'entrée analogigue affichée dans le texte de message et mise &
jour aprés la temponsation analogigue.

Echelle de temps : affichage de Iz valeur actuslle d'un bloc fonctionne] référence en tant gue valeur de temps
mise & l'echele sedon |z base de temps configurée pour le bloc fonctionne! Texte de message. Les formats
d'affichage de temps possibles sont les suivants

@ heures : minutes : secondes . milisecondes

@ heures : minutes ; secondes

@ heures ; minutes

8 heures

(par exemple, "01 - 20 : 15 157

Symbole : affichage de caractéres sélectionnés dans les jeux de caractéres pris en charge

| Sortie @ | (@ reste & 1 tant que le texte de message est affiche.

a. Comment créer un texte de message

Les modules LOGO 0OBAS et les appareils des versittBsieures prennent en charge
I'affichage de textes de message de six lignes.ddhe avec six lignes et des caractéres

individuels sont affichés dans la zone "Messages".
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Pour configurer le contenu d'un texte de messagpracéde comme suit :

» On Sélectionne dans la zone "Bloc" le bloc donplasmmeétres doivent étre affichés.

» On Déplace a l'aide de la souris les parametregse@ la zone "Paramétres” vers la
zone "Texte de message". nous pouvons égalemeémneingse valeur de paramétre avec
le bouton "Insérer parametre”.

» nous pouvons ajouter des données de parametreal@ess de dates ou d'heures issues
de la zone "Paramétres de bloc" dans la zone "Textaessage" et saisir un texte. Pour

saisir un texte, on sélectionne le jeu de carasi@udexte de message et on le saisit.

nous pouvons également utiliser les boutons auidets|a zone "Texte de message"
pour ajouter des caracteres spéciaux, des paraggagds valeurs d'entrée analogiques
et des noms pour les états E/S numériques.

I1l.6Simulation

La simulation des programmes permet de tester agrgmme et de modifier son
paramétrage. Cela permet de s'assurer que le progralans LOGO Soft Comfort est

opérationnel et optimisé et qu'il est prét pouéléchargement.

Afin de démarrer la simulation, en clique sudtie & se trouvant dans la barre
d'outils "Outil". En passe ainsi en mode simulation

a. Cellule

“ichigr Ediion Format Affichage Outils Fenélre Aide

3B X XNEE 9| EREE

l.[odediagmmme‘ Projetréseay |

B4 Editeur de diagrammes

LiJ |1 15] 4 1a|19|u|1|4 ] as]] (o] lalselalaslonlas[aa]ealas]

v | Diagrammes tyem A I‘:lﬁﬁh

» |6 ED | Ojmjf nle [#]slalafs Igllulul R T [T ) T S |
“‘ Ajouter un nouveau diagramme G R AR ~Ecran LOGO! -LOGO! TD
n

' RECLLATION TOR fit I e v Détals B S

5 T095

h

[ Fin= of

0400z 00:003
Debut cvcle cellule 1

SF002 TO04
viinstmctions ili
] Instructions 18 Rem = off
& !:i( e 1on0s 10:003
- Contact & fermeture Dibut ycle cellule 1 cyelefinal callule (@ Jeu de paramétres1 (71 Jeu de paramétres2 1@ Jeu de parametres 1 () Jeu de paramétres2
i -4k contact ouverture - T001 SFo0d ST PO i
e T N

Figure 60 : Supervision de la cellule
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b. L'alarme

Fichier Edtion Forme! Affichage Outis Fendlre Alde

_ *aall\xxn\wlﬂﬂmme

0 1|“| | [slz]alsl u 2

Modedmgramme‘ Projet réseau | ol fals [alslala]els
' : I 13|14|15|15|1s| |10|z1|22|13|14\25 B e R R E e A B A A P
-Ecran LOGO! rLoG0!I TD
. ki s ” | Détals [ % Détak [ ‘e
[ hiouter un nouveu diagramme - Ein]
A — B, RESULATIONTOR L. |
cellules
H
M
il
v|instmc1§0ns
") Instructions 4] 10) Jeu de parametres1 1) Jeu de paramétres? 0] Jeu de paramétrest 7] Jeu de paramétres?
D(mstantﬁ X T
 foeiionin Deut sl el el el
eout tle cellule oitle il cellule
Conoct & ouvertre = Tz sF2 07 SRTT o
‘ Contact analogique M I I I ()
L L) Roine e el [ Il L] Il T \

Figure 61 : Supervision d'alarme

Conclusion

Dans ce dernier chapitre nous avons mis en ceute smution en logique

programmé grace a I'automate LOGO SOFT COMFORTsitraulation du

programmepermet de remédier a d’éventuelles errkafficheur LOGO TD nous informe en

continu sur I'évolution du systéme et aussi il noffee la possibilité de paramétrer a tout

moment notre solution programmée par exemple degerdes valeurs de la température

finale et des temporisations de maintien de la taatpre.
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Conclusion générale

Notre travail consiste a la régulation de tempégeate séchage de carrelage avec un
automate programmable LOGO OBA8 FS4 siemens.tdgeseffectuer dans le cadre de
projet de fin d’étude dans I'entreprise EURL EQ®fis a permis de découvrir le monde de
travail des entreprise et leurs besoins, leurstimmeement, ainsi que leurs activités et leurs
objectifs. Il nous a permis d’élargir nos connaigss dans le domaine. Ainsi d’acquérir une
méthode de travail pour résoudre des problémes teat appliguant nos connaissances

acquises pendant notre cursus universitaire.

La réalisation et les essais en temps réel sutoraate et les armoires électrique et
une occasion rare et tres lucratif de point de pragique. Elle nous a surtout mit sur la

trajectoire pour bien affronter et résoudre ledbfgnmes dans la vie professionnel.

Le monde de travail nous permet de congreerau mieux l'utilité et le role de
'automatique et des autres composants (relaipuicsgur, transformateur...). L'objectif de
notre travail et de mettre une solution pour un échage de carrelage sans I'endommager

et accélérer la production et la rentabilité.

Nous espérons que notre travail sera un supparteebonne référence pour les

promotions a venir et qu'ils puissent en tirerfiro
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