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H SFC : Diagramme des fonctions séquentiel H
H Al : Entrée Analogique H
H AO : Sortie Analogique H
U% DI : Entrée numérique H
H DO : Sortie humérique H
U% TB : Blocs terminaux H
HP : Haute pression

U% MP : Moyennée pression H
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Introduction genérale

Introduction générale

SONATRACH est la compagnie algérienne de recherche, d’exploitation, de transport par
canalisation, de transformation et de commercialisation des hydrocarbures et de leurs dérives.
Elle est la premiere entreprise du continent africain. Elle est classée 12éme parmi les
compagnies pétrolieres mondiales. L’activité Exploration et Production recouvre les activités
de recherche, d’exploration, de développement et de production d’hydrocarbures. Celles-Ci
sont assurées par SONATRACH seule ou en association avec d’autres compagnies

pétrolieres.

Les insuffisances en matiére de qualité de séparation rencontrées a 1’unité de traitement de
brut de Haoud Berkaoui ont poussé SONATRACH a s’intéresser a I’installation de nouveau
séparateur, dont I’étendue des opérations sera :

v' L’installation des nouveaux séparateurs dans 1’unité de séparation.
v Intégration des nouveaux séparateurs dans le systtme DCS.
Notre travail consiste a propose des modifications dans le c6té instrumentation, et dans le

coté systéme de contrdle commande afin d’intégré la nouvelle installation dans le DCS.

Pour atteindre notre objectif nous avons fait une étude Hardware, Software du DCS (ABB
ACB800F). Nous avons présenté les différents types de contrbleur, avec ses modules
correspondants, ses interfaces de communication ainsi que le logiciel de programmation du

controleur a savoir le CBF contrdl Bouilder F.

-
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Notre travail est divisé en cing chapitres

Le premier chapitre est dédié a la présentation des systemes automatisés et les systemes
de contrdle.

Le deuxiéme chapitre c’est une étude sur 1’automate AC800F coté software et coté
hardware.

Le troisieme chapitre c’est la description de nouveau séparateur (SE1).

Le quatrieme chapitre c’est la proposition de la modification de certains instruments et la

mise en place d’autres instruments sur les nouveaux séparateurs.

Le dernier chapitre c’est la programmation de séparateur avec 1’automate AC800F et la

simulation avec 1’logiciel CBF.

A la fin de ce travail nous donnons une conclusion générale qui résume le travail fait dans

ce mémaoire.

-
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1. Description de la région HBK :

La direction régionale HAOUD BERKAOUI fait partie de la division production de 1’activité
amont de SONATRACH et représente l'une des dix zones principales productrices des

hydrocarbures du Sahara algérien. Elle occupe une superficie de 6300 km2.

Ce champ decouvert en mars 1965 par la CFPA (compagnie francaise du pétrole algérien) par le

forage du puits OK101, sur une superficie de 303 Km [1].
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Figure 1: Implantation du champ de la Régionale HBK

2. Production de La Direction Régionale HBK

La région HAOUD BERKAOUI produit du pétrole par déplétion naturelle (I’énergie interne du
gisement qui pousse le brut vers la surface sous I'effet de pression). Pour le maintien de pression on
a une unité d’injection d'eau dans les trois secteurs HBK, BKH et GLA. Pour les puits faibles, la
production est assurée par gaz-lift. A ce jour elle exploite 120 puits répartis sur l'ensemble des

champs dont :

Y
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23 puits Producteurs sans gaz-lift (éruptifs).
61 puits Producteurs avec gaz-lift.

15 puits Producteurs d'eau.

DN N NN

21 puits Injecteurs d'eau.

Figure 4: Direction de HBK

3. Les Centres Productions de la région HBK
Il existe trois centres de production dans la région :

v" Centre de production GLA
v" Centre de production HBK
v Centre de production BKH

4. Les différentes unités de Production [1]

Le centre de production HBK se compose principalement des unités suivantes :
v" Unité de Séparation

Unité de boosting gaz

Unité d’expédition

Unité d’injection d’eau

Unité de déshuilage

AN N NN

Unité d’air instrument




Chapitre 1 Généralités sur les systemes automatisés

1.1 Préambule

Un systéme est dit automatisé lorsque le processus qui permet de passer d’une situation
initial a une situation finale se fait sans intervention humaine, et que ce comportement est
répétitif chaque fois que les conditions qui caractérisent la situation initiale sont remplies.
L’automatisation conduit a une trés grande rapidité, une meilleure régularité des résultats et

¢vite a I’homme des taches pénibles et répétitives.

Le but de ce chapitre est de donner un apercu sur les systemes automatisés,) et une étude

sure les systemes de commande distribué DCS, et les systémes de sécurité ESD.

1.2 Le systeme automatisé
Un systéme est dit automatisé s'il exécute toujours le méme cycle de travail aprés avoir

recu les consignes d'un opérateur.

1.2.1 Objectifs de ’automatisme

Les objectifs de I’automatisation peuvent étre résumés comme suit :
- Eliminer les taches répétitives.
- Simplifier le travail de I'numain.
- Augmenter la sécurité (responsabilité).
- Accroitre la productivite.
- Economiser les matiéres premiéres et I'énergie.
- S’adapter a des contextes particuliers : flexibilité.

- Ameliorer la qualité.

1.2.2 Structure d’un systéme automatisee

La figure 1.1 représente les différents r éléments de systéme automatisé

v
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Pﬂme Cﬂmmﬂﬂde ————— 1 1 1 1 1

— -]

Capteurs Pre-actionneurs

Partie operative

Figure 1.1: Structure d’un systéme automatisé
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1.2.2.1 La partie opérative (P.O)

Procédant au traitement des matieres d’ceuvre afin d'élaborer la valeur ajoutée ; c’est la
partie mécanique du systéme qui effectue les opérations. Elle est constituée d’actionneurs tels

que vérins, moteurs... utilisant de I’énergie électrique, pneumatique, hydraulique...
» Elle comporte les éléments suivants :
A. Pré-actionneur : C’est un constituant dont le role est de distribuer, sur ordre de la

partie commande, I'énergie utile aux actionneurs. Les pré-actionneurs les plus utilisés sont les

contacteurs (pour les moteurs électriques) et les distributeurs (pour les vérins pneumatiques).

Y=

distributeur pneumatique pneumatique

distributeur électro
Contacteur

Figure 1.2: prés-actionneurs

B. Actionneur (moteur...) : Objet technique qui transforme 1’énergie d’entrée qui lui est
appliquée en une énergie de sortie (généralement mécanique) utilisable par un Effecteur pour

fournir une action définie.

o~
“ 1
;E"i A
moteur ¢lectrique moteur pneumatique vérin pneumatique

Figure 1.3: Actionneurs
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C. Effecteur : qui agissent sur la matiére d’ouvré (pales de ventilateurs...) (tout organe en

contact avec la matiére d'ceuvre).

Systéme Effecteur

vehtltons pale de ventilateur

Figure 1.4: Effecteur usuel

D. Capteur : est un ¢élément de prélevement et de codage d’informations sur un processus
ou sur I’environnement du systéme. Il convertit une grandeur physique (position, vitesse,...)

en une information appelée compte-rendu et compréhensible par la Partie Commande.

=
Lid )
capteur de pression capteur de position détecteurs de fumée

Figure 1.5: les diff typ Capteurs
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E. Dialogue opérateur

Une salle de contrdle, également connue en tant que salle des commandes, sert a contrdler
et surveiller les actions générées autour d’une entité¢ quelconque. Elle est souvent située au
sein de I’¢établissement lui-méme et exige des infrastructures a haute technologie, a savoir des
écrans de visualisation a tailles variées et a haute résolution, des ordinateurs performants, des

logiciels spécialises, des supports a commutation

Figure 1.6: Salle de controle d’une station

1.2.2.2 La partie commande (P.C)

Elle joue le r6le du cerveau de notre systéme, et pilote la partie opérative et recoit des
informations venant des capteurs de la Partie Opérative, et les transmet vers cette méme Partie
Opérative en direction des pré-actionneurs et actionneurs. La partie de commande est une

unité de traitement ou un automate programmable industriel.
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1.3 Les systemes de controle

Un systéeme de contrdle est un systeme de commande d'un procédé industriel doté d'une
interface homme-machine pour la supervision et d'un réseau de communication numerique.
L'avantage de ces systémes est leur modularité, qui permet de les installer et de les modifier

facilement. Parmi ces systémes, on distingue le systeme de contrdle distribué (DCS).

1.3.1 Histoire de systeme de contrdle distribué (DCS)

Le progres technologique dans le monde de I’électronique et de I’informatique a permis
une évolution considérable dans le domaine du contréle des procédés industriels.

Cette évolution est traduite par un changement dans les techniques de contréle : Passage
des systemes pneumatiques aux systéemes électroniques analogiques puis numériques, du
contr6le centralisé au contréle distribué qui est le DCS et des systémes a relais aux systéemes a
base d’Automates Programmables.

Avant d’arriver au DCS, le controle des procédés industriels a connu plusieurs générations

de systemes. Parmi elles [2] :

» Controle manuel

C’est 'opérateur qui ferme la boucle de controle en observant le capteur et manceuvrant
I’organe de commande : Procédé => capteur => opérateur => organe de commande. Le
concept de base dans le contréle de procédé "boucle fermée™ est respecté.

» Régulation pneumatique locale

L’opérateur n’intervient pas directement sur 1’organe de commande mais il donne un point

de consigne au régulateur local sur site.

]
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» Regulation pneumatique centralisée

L’opérateur conduit le procédé a partir de la salle de contréle. Dans ce mode de conduite,

les signaux arrivent a la salle de contrdle sous forme pneumatique.

» Régulateurs électroniques analogiques et numériques

Le développement de 1’¢lectronique a conduit a la conception des régulateurs électroniques
a boucle simple et a des capteurs pouvant transformer toute grandeur physique en grandeur
électrique.

1.3.2 C’est quoi le DCS?

Le systéme de controle distribué (DCS) est une combinaison du concept d’une boucle
simple de contrdle local et réseaux informatiques, qui permet une conduite, une surveillance
centralisé et un contréle des équipements distribué avec ou sans intervention a distance d’un

opérateur humain [16].

1.3.3 L’architecture du systéme DCS

Le DCS présente une architecture tres organisée qui empéche toutes sortes de conflits et de
collisions de données. Cette architecture est supportée par un éventail de réseau

Le systeme DCS est constitué de quatre niveaux sellant la figure 1.13

Niveau 1 : est tout a fait comparable au systeme traditionnel il représente les Instruments
installés sur champ.

Niveau 2 : représente les automatismes installés dans le local technique ils sont constitués
par les modules d’entrée/sortie du procédé.

Niveau 3 : représente la partie ou vient s’effectuer la conduite du procédé par
I’intermédiaire de stations opérateurs constituées d’unités électroniques.

Niveau 4 : partie de supervision et de gestion de I’usine. Les niveaux 2.3.4 sont reliés par

des bus de communications.

0
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Figure 1.13 : L’architecture du systéme DCS

1.3.4 Les domaines d'utilisation des DCS

Les systemes de contrdle distribués sont principalement utilisés dans les industries de
procédés, on peut retrouver les DCS dans les industries de raffinage, dans l'industrie
pétroliére, dans les stations de production d'énergie, dans les cimenteries, dans I'industrie
pharmaceutique, dans la gestion du batiment et des salles blanches ...etc

Parmi les systeme DCS les plus utilisés, on trouve Honeywell avec Experion ,Schneider
Electric avec Plant Struxure et Foxboro, ABB avec AC800F.
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Pour élever le niveau de sécurité de la lettre humain et les installations industrielle il y a
d’autres systemes qui sont obligé accompagné avec le DCS avec une priorité sur le dernier qui

sont le systeme ESD (Emergency Shut Down) et Le systeme F&G (Fire & Gaz).

1.4 Les systemes de sécurité ESD

Le systeme ESD a la fonction de geérer les logiques et les séquences de sécurité de centre

de production.

Les fonctions de sécurité est la mise en sécurité de centre de production et du procédé pour
les principaux mauvais fonctionnements de I’alimentation électrique et des principaux
équipements de procédé (pompes, moteurs, vannes motorisées, vannes de contrdle, etc.) et
particuliérement:

» L’exécution des procédures d’arrét d’urgence de station.

» L’exécution des procédures d’arrét d’urgence de procédé de station (PSD - Process
Shut Down).

» L’exécution des procédures d’arrét d’urgence d’unités ou de zones de station (USD —

Unit Shut Down).

L’interface opérateur du systeme de controle de station et les boutons poussoirs d’urgence

sont placés soit dans la salle de contrdle soit en champ.

<
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1.5 Discussion

La recherche scientifique dans I’automatisation des procédés a laissé¢ sa trace sur les
systemes de production et donnant la naissance des systémes de contrdle et de sécurité trés

développés comme le DCS et I’ESD.

Le role de I’automatisme industriel est prépondérant puisque les systémes automatisés
occupent et controlent I’ensemble des secteurs de 1’économie, il a comme objectif d’améliorer
la productivité, la qualité, la sécurité et autres variables qui peuvent influencés les objectifs de

I’entreprise.

Dans la suite de notre mémoire nous allons présenter le coté hardware et software du
systeme DCS de groupe ABB basé sur le controleur AC 800F qui est utilisé pour gérer la
régulation au centre de production HBK.
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2.1 Préambule

Pour répondre a la demande des consommateurs, les entreprises doivent savoir gérer leurs
productions. Le choix d'un API est lié a leur utilisation et leur configuration. En effet, il faut

trouver un APl adapté aux besoins.

Ce chapitre a pour but d‘étudier 1‘automate AC 800F, nous allons présenter le coté

software (coté matériel) et le coté hardware (coté logiciel).

2.2 L’automate AC 800F (ABB) [10] [11]

Lfautomate AC 800F est un automate de type modulaire qui a une simple structure, il
ouvre a l'utilisateur I'accés a la technologie des bus de terrain. Le contrdleur AC 800F collecte

et traite les données de diagnostic.

Jusqu'a quatre (différents) modules bus de terrain peuvent étre intégrés dans le contréleur

AC 800F. La communication entre les controleurs s'effectue via Ethernet.

Profibus DPVA
F1 830F

Figure 2.1: L’automate AC 800F
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2.2.1 Caractéristiques

L’automate AC800F est caractérisé de :
e Concept modulaire et flexible : Jusqu’a quatre types de module de communication.
e Intégration de bus de terrain.
e quatre lignes de bus de terrain a haut débit.

e Connecteurs en face avant.

2.2.2 Architecture interne de ’automate

L’¢élément de base I’AC800F est un processeur de haute performance avec les propriétés de
traitement rapide qui le rend idéal pour une utilisation dans la technologie d’automatisation.
[10][11]

Station de traitement d’ AC800F est composée :

¢ Un boitier avec la carte CPU et les emplacements du modules.
e Le module d'alimentation.
e Au moins un module Ethernet.

e Un maximum de quatre modules de bus de terrain.

, les bus
MOdIl]e d cPU mterne
alimentation /
L= (s) Le (s) Le (=)
Module(s) Module(s) Module(s)

; Fieldbus '
Ethernet Serial les bus
systéme

Figure 2.2 : Modules d’automate AC 800F.
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2.3 Les module des I’automate AC 800F

2.3.1 Le module CPU

L'unité principale (PM 802F, PMB803F), scanne cycliquement des signaux provenant des
capteurs des bus de terrain au moyen des modules de terrain correspondants, traite ces signaux
en fonction des programmes d'application installés par I'utilisateur et envoie les signaux
appropriés aux actionneurs de bus de terrain via les modules de bus de terrain. Les données de
configuration et de traitement sont enregistrées dans la mémoire RAM. Le PM803F a une
capacité de mémoire plus grand que le PM 802F et pour ¢a il est capable de manipuler des
plus grands projets [12].

2.3.2 Module d’alimentation (power supplie)

Les modules AC800F sont alimentés en 5V CC/ 5A et 3,3V CC/5A par une alimentation
qui comporte une protection contre les court-circuites. La tension de sortie contrdlée
électroniquement assure une haute stabilité et une faible ondulation résiduelle. En cas de
coupure d’alimentation supérieure a 20 ms, le module d'alimentation émet un signal de
panne. Ce signal est utilisé par le module de I'UC pour arréter les opérations et passer a I'état
de sécurité. Ceci est necessaire pour un redémarrage controlé du systéeme et des applications
[12][13]

Il existe quatre types d‘alimentation sont :
e SA 801F (115 - 230 V AC : Courant Alternative).
e SA 811F (115230 V AC : Courant Alternative).
¢ SD 802F (24 V DC : Courant Continue).
e SD 812F (24 V DC : Courant Continue).
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. e F

AZE AC 800F

Figure 2.3 : Le module d’alimentation (SD 812F)

2.3.3 Modules de communication (Ethernet)

Les modules fournissent des communications Ethernet vers le réseau systeme
(Communication entre AC 800F et les stations opérateurs et ingénieur, par le module
Ethernet) [14]. L’interface intégrée dans notre automate AC 800F est EI 813F :

Roue codeuse
pour Reglage
de 'adresse |IP

Figure 2.4 : module Ethernet EI 813F.
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Leur cablage est de 10BaseT, représenté par la figure suivante:

ﬂﬂ,'- U;ﬂll
> 10BaseT

10 : débit de transmission 10 Mbit/s
Base : transmission de la bande de base

T : Paire torsadée

AC 800F

EI813F

Poste opérateur

Figure 2.5: Cablage avec le type 10BaseT

2.3.4 Module de Field bus (BUS DE TERRAIN)

L'AC 800F utilise les modules de bus de terrain pour collecter et traiter les données de
diagnostic en temps réel.

Jusqu'a quatre modules de bus de terrain peuvent étre montés dans un AC 800F.
Les modules de bus de terrain ont les tches et caractéristiques suivantes:

- Isolation électrique entre le processus et le contréleur.

- LED d'état pour chaque module.

- Détection de défaut indépendante et signalisation de défaut.
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Le module de Field bus constitue les modules suivants :

e Le module FI 820F

Le module de série est congu pour connecter les appareils de terrain intelligents par une
interface série. Cela utilisé spécialement pour le protocole Modbus. Deux interfaces série

sont fournis par le module. Ils sont électriquement isolés.

Figure 2.6 : le module FI 820F
e Module PROFIBUS-DP FI 830F

Module de Profibus pour le raccordement direct des dispositifs de champ de Profibus. Le
module est maitre sur la ligne Profibus et il permet de connecter jusqu'a 126 esclaves
Profibus.

Figure 2.7: module FI830F

E
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2.3.5 Le module RLM (redondance de ligne)

Les appareils de terrain équipé uniquement d'une interface PROFIBUS DP individuel,
peuvent étre intégrés dans le réseau PROFIBUS redondant a I'aide de la redondance Link
Module RLMO1. Agissant comme un commutateur actif, il convertit deux lignes redondantes
a une ligne DP PROFIBUS ou vice versa. Les RLMO0lamplifies signalent forme et I'amplitude
des données entrantes et surveille les activités et les états d'erreur de toutes les trois lignes
[15].

indicateur de
communication

'interrupteur Reset

Sélecteur rotatif pour le
réglage de la vitesse de
transmission

indicateur d'alimentation

bornier d'alimentation

—

Figure 2.8 : le module RLM 01
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2.3.6 Les carte d’entrées sorties S800

La série S800 est une offre complete d'E/S déportées capables de communiquer avec leurs

controleurs centraux sur des bus de terrain standardisés.

Interface de & o ™\ fE ‘ Module E/S (S 800L)

comumunication

(FCI) 7:4 7 _..-';;

P

. ol 2 = Module E/S (S 800)  Extended MTU
Compact MTU

Figure 2.9 : Les carte d’entrées sorties S800

o Connexion S800 avec un contréleur

L’AC800F communique avec les cartes E\S S800 via des Profibus. Le maitre Profibus FCI
830Fou FI840F relie un esclave Profibus en général indiqué comme Interface bus de
communication (FCI).

Une ligne de Profibus comprend jusqu'a 32 nceuds, y compris le module maitre FI 830F.
Parce que les supports physiques du Profibus est le RS485 qui prévoit jusqu'a 32 nceuds.
Utilisation de répéteurs, il est possible d'étendre le nombre de nceuds (jusqu'a 127 Profibus

pour lui-méme, jusqu'a 99 pour le systeme ABB S800 E\S).

E
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Redondance CI840
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Figure 2.10: Connexion par Profibus a base de I’interface de communication C1840.
< CI 840F [Annexe C] [15]
Le CI840 fieldbus communication interface (FCI) transfere les valeurs d'entrée afin de
faire diagnostiqué par des modules d'E/S a un controleur de qualité supérieure, et transmet les

valeurs de sortie et les paramétres de I'automate vers les modules E/S. 1l effectue également le

conditionnement de signal d'entrée et de sortie.

Le nombre maximum de stations d'E / S S800 par le CI840F redondante est de 62 stations

23
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Figure 2.11 : L’interface de communication Field bus CI1840F.

2.3.6.1 Modules d’entrées sorties

Il'y a un large choix des modules d'E/S S800 pour les cartes types numérique, analogique

et signaux d'impulsion de plusieurs types

Les modules entrées sorites qui sont utilisées au niveau de systeme DCS du Centre de
productions HBK, sont :

v

v
v
v
v

L’interface de communication Field bus est C1840.
Le module d’Entrée Analogique est Al845.

Le module de Sortie Analogique est AO845A.

Le module d’Entrée logique est D1840.

Le module de Sortie logique est DO840.
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> La Carte Entrées analogiques Al845

Le module d'entrée analogique AI845 pour les applications simples ou redondantes. Le
module dispose de 8 canaux. Chaque canal peut étre soit une entrée de tension ou de courant.
La tension et le courant d'entrée est capable de résister a une plus ou de sous-tension d'au
moins 11 VDC. Les résistances d'entrée sont> 10 M ohms pour la tension et sont 250 ohms
pour le courant. La protection EMC est placée sur le module. Le module distribue une
alimentation de transmission externe a chaque canal. Cela ajoute une simple connexion pour

distribuer lI'alimentation aux émetteurs 2 ou 3 fils.

Figure 2.12 : module de sortie analogique

» La Carte Sortie analogiques AO845

Le module de sortie analogique AO845 pour des applications simples ou redondantes

possede 8 canaux unipolaires de sortie analogique.

Figure 2.13 : module de sortie analogique
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» La Carte Entrées logiques D1840

Le DI840 est de 16 canaux de 24 V.DC module d’entrée numérique pour des applications
simples ou redondantes. Les entrées sont une plage de tension de 18 a 30 V.DC et un courant
d'entrée de 7 mA a 24 V.DC.

Figure 2.14 : module d’entrée logique
» La Carte Sorties logiques DO 840
La DO840 est un module de sortie numérique contient 16 canaux du 24 V pour une

application simple ou redondant. Ce module dispose de 16 sorties numériques. Le courant de

sortie continue maximale par canal est de 0,5 A.

Figure2.15 : module de sortie logique

E



Chapitre 2 Etude de I’automate AC800F

2.4 Installation de Control Builder Folders [3]

Est une application software utilise comme interface entre EWS et le controleur AC800F.
Pour le bon fonctionnement du CBF, il est obligatoire que I’ordinateur ait les caractéristiques

suivantes :

Microsoft® Windows 2000 avec CPU : 500 MHz et RAM de 256 MB.
Ou Windows NT® 4.0 SP6a avec CPU : 350 MHz et RAM de 128 MB.
Espace libre pour I’installation 100 MB et pour 1’enregistrement 1 GB.
Un lecteur CD-ROM. Carte graphique 4 MB. Une sourie. Un clavier.

Carte de communication Ethernet 3COM, BNC/AUI/TP.

RN NN

2.5 Structure de I’Arbre du Projet

Cet arbre représente la déclaration des fonctions

LY
| ¥

-:
].H?

hbk (CONF)
01 Software (SW)
@01 P-MA (P-MAC)
B 02 SIC (VIS)
—@ 01 TREND (TR_D-0S)
— @02 SIC (FGR)
B 03 Soft (EMULATOR)
Liste taches utilisateur En Soft.USRTask (TASKLIST)

W01 S20M (TASK) (Cyclic,T#500ms)
E)Z SoftUSRTask (TASK) (Cydic,T#500ms)
. . 01 SoftUSRTask (PL)(On)
Schémas blocs fonctionnels W01 separateur (FED)

— @ 02 Soft.SYSTask (TASKLIST)

— [ 02 Hardware (HW)

Lieu de transite du projet =====»{J] 02 Pool

Figure 2.16 : les fonctions
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2.5.1 Affichage des états d’objet de projet

Ses états sont produits en les soumettant a un contréle de plausibilité peuvent étre detectés

en montrant les noeuds des objets de projet individuel.

Le chemin est fermé

= Le chemin est ouvert.
I'Le chemin est fermé il y a des effets secondaires au-dessous du niveau montré.

O Il n'y a plus de branches.

O L'objet (rose) a été changé ; un contréle de plausibilité n'a pas été encore exécuté ou

des erreurs ont été trouvees pendant le contréle de plausibilité.

E Chemin avec la fleche : Pendant le contrdle de plausibilité, les objets ont modifié

compareé a I'état de configuration précédente ont été détectés.

&9 a vérification est correcte, ET Le chargement de la station peut se faire sans

interruption.
- La vérification est correcte, MAIS la nature des modifications implique un
chargement complet de la station avec interruption du programme.

L La vérification est correcte, MAIS la nature des modifications implique un

chargement complet de la station avec une courte interruption du programme.




Chapitre 2

Etude de I’automate AC800F

2.6 Diagramme en Blocs Fonctions (FBD)

TALLE-4 001
PO KU TLEY f—o—{ST AN QT
TV 105 VD N R
ER O
SN
/ i

Variables

tar 5 4
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Figure 2.17 : Programme en Diagramme Bloc Fonction (FBD).

2.6.1 Présentation des blocs fonctions [4] [5]

Tous les blocs fonctions, avec un nom de repere, ont aussi une vue d’incrustation associée

dans DigiVis. Les entrées et sorties, qui doivent étre raccordées sont caractérisées par des

broches de connexion plus longues (Broches obligatoires). La couleur et I’épaisseur de la

ligne des broches d’entrées/sorties indiquent le type de données attendues. La couleur du

cadre du bloc fonction indique si celui-ci est sélectionné (bleu) ou non (noir).
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Repére de la fonction

351-FIC-02
EM EMD \
r- Py DUT =
dsp 2 oyl
40TE CE b
OH BSP b
oL
J0TA
40T
- L1 L|:|1 3
4Lz LOZ b
oL3 LO3
. o L4 LO4 - .
Entrées cP Sorties
TR
10
cD sa |
ol SIE
Moo STR
{oGs sL1
{0Go sL2}
{ME sL3f A KE05-40001
v ot Connexion Hs1 am ourh o Connexion
Jnam STA obligatoire b= :EﬂFt %Tr? r ohligatoire

k e [1? J Connexion { g::r:“
Opérationnel

N° de la séquence -

Figure 2.18 : Présentation d’un bloc fonctionnel.

Les parametres sont des données, nécessaires pour le traitement ultérieur dans la station
procédé et leur présentation dans le poste opérateur. Le paramétrage des blocs fonction se fait
dans le programme FBD. Pour cela, des fenétres de paramétrage sont disponibles pour la
saisie des données spécifiques. Pour appel aux fenétres de paramétrage on doit sélectionner le
bloc fonction puis Edition en suite parametres enfin on va faire un double clic sur le bloc
fonction.

Comme il existe plusieurs types des parameétres on trouve des parametres sur fond rouge
sont obligatoires, telles que les noms de blocs fonctions et les parametres de certaines entrées
ou sorties. Les paramétres optionnels sont des données qui n’empéchent pas Ie
fonctionnement du bloc fonction. Les parameétres externes se raccrochent au bloc fonction par

ses broches de connexion.
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Figure 2.19 : Bloc fonction et son paramétre.
2.7 Les differents types des données

Durant la configuration, les types de données des variables doivent étre clairement
distingués. On peut changer la couleur des types des variables pour éviter certaines

confusions.

S’il y a des connexions de variables, les types de données doivent concorder. Dans le cas
contraire, les lignes apparaitront en rouge [Annexe].
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2.8 Insérer des Variables [4]
Il existe deux types de variables :

e Variable de lecture: signaux entrant ; toutes les variables sont définies dans la liste
des variables

e Variable d’écriture: signaux sortant ; toutes les variables sont définies dans la liste
des variables.

On ajuste la taille du cadre de la variable en fonction de la longueur de son nom, avec les

options *“court™ ou "long™. Le type de donnée d’une nouvelle variable doit étre sélectionné.

FED progiam Blocks [FEEER]  Edi Swstem [Ciossreferances Options Backl Help

2loj@io|whEm| - (¢ | BR[| « Sl2) 2] 2)0]
o
ST IOII IO | ' (RO E PR
o e o e .
- -2xClic-aauche - _ [Ferin N .. o ' W
= o [Mesm o e O |
‘ "'I".:.'.' ox Gnod || oK Concel_|

70

.. 4

_—-__]]_ 4.II o — -

B

. 'm-l New \'.lhh'
" Besource:
- ac
. F Procass imsge | F Process Image
™ Expont e T Dipen
| cammenk: P —
[Temperalure Heates Inpud A (T T |
[ ] Gancel | Lo | Cancel |

Figure 2.20 : Insertion des variables(R/W).
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Pour vérifier le paramétrage d’une fonction on cliquera sur son icone ""Veérification™. On
peut aussi Vérifier des programmes. Il faut au préalable sélectionner ce que 1’on veut vérifier.
On peut lancer une vérification de quelque endroit ou I’on se trouve. On obtient dans tous les
cas une liste d’erreurs. Il suffit de "*double cliquer™ sur une erreur pour aller directement a
I’objet concerné et corriger ce qui doit I’étre. Aprés une session de configuration de

programmes, il est conseillé de sauvegarder les modifications apportées.

{1 i e i i

g Duriag the phaasibility check af
i

The present program hag been changed
Do you wark to save the changes?

oz (@[D(m <)% 2] R|RERD « 22 ‘_'_,
. NU

LR rcactor

Ko errams found
On coche la visualisation
des erreurs.
ICI, le vérification n'indique
pas d'erreur.
4] - m— 2
@1[’0" " Stawwamings [ Bhow hjets
I Llawe I {urrrt error ] Mt e l
(T ]
fen END |En €N -
W ' T N @ a o lLv AA T _w"
4o wnx 4o L H
<ok t1 5
'00 i\ L L) j
[d fta €RR
a4 i

Configuration: Function Block Diagram FBD B3

L@ 01 reactor [CONF) \
@ 01 081 (VIS) x
=62 AC1 (ACBOOF]

(=] 81 AC1.USRTask (TASKLIST)

L@ 0 Taskl [TASK) [Cyclic,T#500ms)
L—5E 01 Ana_mon [PL) (On)
()61 T4711 (FBD)
@ 02 AC1.8YSTask (TASKLIST)

82 Pool
Figure 2.21 : Vérification d’un programme.
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Apres avoir terminé la partie software en passe a la partie hardware pour 1’insertion d’une

station de procédée
Boect Gesch £ Sy Ootions Help
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De nouveaux boutons fonctionnels apparaissent dans la barre d’outils :

1. Insérer
| [}\@Q: 2 Activer/désactiver
12 3 456 7§ 3 EdiewES
4. Réseau

5. Configuration commumication
6. References croisées

7. Objet précedent

8. Objet suvant

Figure 2.22 : Insertion d’une station procédée.

2.9 Réglage du réseau

Le masque du sous-réseau et adresse IP peut étre assigné en fonction des exigences.

Pour autoriser la synchronisation de I’heure, toutes les stations (PC et AC 800F) doivent

avoir le méme masque de sous-réseau.
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AC 800F p:17216.1.1
Maitre CAN

Figure 2.23 : Réglage de réseau —étape 1.

La deuxiéme étape c’est le réglage de I’adresse IP de I’ordinateur

Microsoft TCP/IP Properties

1P Address | DNS | WINS Address | Routing |

e o

© baw“ lmMMMM.DﬂU’

= your network administator ot an address. and then ype itin
S tuouab*m

e

=

4

= Adagpter

S [£21 3Com Etheiink XL NIC (3CS008-COMBO) =]
=

Jong -A._| B Micrasoit .. |

& Speciy an IP addiess

1P Addiess |192 168 . 104 . S0

PITES. &1
Mettation| Services Potoccls | danptens | Bt | SibnetMask [ 255 265 255 22e
Bk Protcceks: .
|
a0 | Beew | Bepmtes | iutc | I OK I WI Aoply l

Dexcrgton

— -

ol vh
drrmn st cornected retaci s

| T

Figure 2.24 : Réglage de réseau —étape 2.
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Ensuite c’est le réglage de I’adresse IP de I’automate AC800F

r EH ATET Malht
=rd CompuSenve bt
& FC_tran ht

l & remet Exploser
=30 Outlook E=press 5 Chpbossd Wi
(3 indows MT Esxplores =] ciocx [ HyperTeminal BES . ht

Descrhiption de la connexion

Enter = neme mvd Choose o scon For B comrmohors

L e = -
Seme coce E=—o— A o = 2
S B -EX Ik

jE—— | =T

= adi_acBD0f - Heyper Tenminal

Ede Edit Miew LCall Iransfer  Help

D= == ==l=] =l
-
Figure 2.25 : Réglage de réseau —étape 3.

2.10 Insérer des modules dans I’AC 800F

3 cartes au minimum sont nécessaires :

- Module d’alimentation - Module Ethernet

- Modules CAN 3, PROFIBUS ou SERIE pour la connexion aux E/S.

o_==— | r L 7 7 4
|€ [ Q0 = E2 F1 F2 F3 Fa
s L . H
IONTROL NET

= Power

== FuniStop
- S e
- Togale
= Reset

Il FuniStop

3 Profibus Module
Fl 840F FF/HSE Module 100BaseTX

Puermion 15
A'w-ef-n

e tiat,
15 vacizE0vac)

Figure 2.26 : les différents modules d’AC800F
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2.11 Discussion

On a vu dans ce chapitre que I’automate programmable AC 800F est plus développé que
les autres automates, il a une structure modulaire trés simple et son cablage est aisé.

Il a besoin d’un logiciel de contrle appelé Contrdle Builder F (CBF). Il a plusieurs
avantages : La simplicité, la souplesse.

Il peut étre programmé par cing différents langages (Langage liste d’instructions,
Langage littéral structuré, Ladder Diagram, Le Grafcet et Function Bloc Diagram),
configuration de matériels et mise en service. Ce logiciel es trés aise, et permet de faire un ou
plusieurs programme avec défirent langage.
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3.1 Préambule

L’objectif de ce chapitre est de décrire les nouveaux séparateurs qui sont installé au centre

de production HBK, ainsi que le procédé de fonctionnement.

Notamment nous allons présenter 1’instrumentation installée sur ces nouveaux séparateurs.

3.2 Présentation de la séparation [19]

La séparation de liquide et de solide est appliquée généralement dans tous les secteurs
d’industrie. Elle est considérée comme 1’opération la plus essentielle et indispensable dans
I’industrie Elle permet d’éliminer les produits indésirables, sans pollution et d’optimiser

I’extraction des hydrocarbures, comme elle joue un grand role dans la production.

3.2.1 But de la séparation

La séparation peut étre effectuée dans le but:

» d’extraire les particules solides d’un liquide.

» de séparer deux liquides qui ne sont pas solubles I'un dans 1’autre et dont les densités
sont différentes en extrayant simultanément les particules solides contenues dans ces liquides.

> de séparer et concentrer les particules solides contenues dans un liquide.

» de libérer un gaz qui soit le plus sec possible.

Entrée  Separation  Sortie

Mélange d'huile, — Gaz

de gaz et deau =——>
en émulsion

- |iquide

—p Fal

Figure 3.1 : entrée et sorties des fluides
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3.2 Le séparateur [19]

Le séparateur est placé en téte de la chaine de traitement dont il constitue 1’élément

essentiel. II regoit directement du manifold d’entrée la production amenée par les collectes.

Un séparateur est un appareil utilisé pour dissocier le pétrole, le gaz et I’eau contenu dans

I’effluent a sa sortie d’un puits de production par différence de densité.

3.3.3 Les parameétres de separation [19]

Les paramétres qui se trouvent dans le séparateur sont:

» Lapression

La pression de séparation a été fixée par le procédé, c’est un paramétre d’optimisation de la
récupération, de plus elle détermine le débit liquide dans les conditions de séparation, une
diminution de celle-ci entraine une variation trés sensible de la vitesse du gaz d’ou risques

d’entrainement de liquides.
» Latempérature
C’est aussi un parametre d’optimisation. Il est en général moins sensible sur le

comportement du dégazage.

> Leniveau

Lui seul garanti le temps de séjour des liquides.

> Ledébit

Le débit, ¢’est la quantité de fluide qui s’écoule ou qui est fournie par unité de temps.

Tous ces parametres sont controles avec des instruments.

Sl
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Les parametres cités dans la section précedente forment des boucles de régulation.

3.4 La regulation [17]

La régulation regroupe I'ensemble des techniques utiliseées visant a controler une grandeur
physique soumise a des perturbations. Cette grandeur physique est alors appelée "grandeur
réglée". Exemples de grandeur physique : pression, température, débit, niveau etc. ...

La consigne : c'est la valeur que doit prendre la grandeur réglée.

Il existe plusieurs types des boucles de régulation, dans notre cas la boucle de régulation
utilisée est la boucle fermée.

3.4.1 Fonctionnement en boucle fermée

C’est le fonctionnement normal d’une régulation.

v Elle mesure la grandeur a régler et agit sur la grandeur de réglage.

v Sa particularité c’est que la sortie se reboucle sur I’entrée.

v' Le régulateur compare la mesure de la grandeur réglée et la consigne et agit en
conséquence pour s'en rapprocher.

Perturbation
7
Commande Grandeur réglée
| Y X
C°"§;9“e —»| REGULATEUR — e
Mesure
X

Figure 3.2 : Schéma Boucle fermée.
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3.4.2 Eléments de la boucle de régulation [6]
Une boucle de régulation est composée genéralement de 3 éléments.

« Capteurs
C’est un ¢élément de mesure servant a la prise d’informations relatives a la grandeur a
mesurer, installé a ’endroit ou se fait la mesure, cette grandeur représentative de la grandeur

prélevée est utilisable a des fins de mesure ou de commande.

« Régulateurs

Le régulateur est I’élément directeur dans une boucle de régulation. Il recoit le signal de
mesure, le compare a un signal de consigne (la grandeur d’entrée est la différence algébrique,
appelée écart entre une grandeur contrdlée et une grandeur de consigne) puis envoie un signal

de correction vers 1’élément de réglage qui est la vanne de controle.
Le type de régulateur utilisé au centre de production est un régulateur numérique

Signal de of vers console
ern salle de controle

Cartes régulatetsrs
- Cartes d "entrde = sorfties
& — 20 mrd
o — 20 4
ol
LILA |
Claprerer O'rgarne de

reglagze

Figure 3.3 : fonctionnement d’un régulateur automatique
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% Vannes de régulation automatique

Dans une boucle de régulation, 1’organe final de réglage est une vanne de régulatrice qui
est composee:

1. D’un servomoteur.

2. D’un étrier, reliant le servomoteur au corps de vanne et muni d’une réglette indiquant la
position du clapet.

3. D’un systéme d’étanchéité (tresse, goujons et fouloir de presse étoupe), qui permet
d’assurer I’étanchéité le long de la tige du clapet.

4. D’un corps de vanne, renfermant le clapet dont le mouvement guidé en translation est

solidaire par une tige au mouvement de la membrane.

Entrée d’air

T
sqn

1

1

1

1

|

|

|

|

|

!

o

Partie liai

1 gy = /77 Presse- étoupe

PRI

Clapet

Figure 3.4 : Vanne automatique
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3.5 Les boucles de régulation d’un séparateur

Les trois boucles de régulation existantes dans un séparateur sont:
Boucle de régulation d’eau (1).
Boucle de régulation d’huile (2).

Boucle de régulation de gaz (3)

' LFP
ENTREE W B v
BRUT H
H TORCHE
e —— —— ?I% [:: i
B
PSWY
Brise Jet
i
FPlaques de trangquilisatiom Lzl ] E

GAZ

E\.
b
1]

Ly

s — <

LCW

S0RI e
L

Loy

Figure 3.5 : les boucles de régulation d’un séparateur
SDV: vanne de sécuriteé.
LCV: vanne de régulation de niveau.
LC: régulateur de niveau.
PCV: vanne de régulation de pression.

PC: régulateur de pression.
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La boucle de régulation de pression et de niveau c'est des boucles simples. Lorsque la
pression (niveau) augmente au-dessus du point de consigne, le signal de commande augmente
et la vanne s’ouvre. Lorsque la pression (niveau) diminue au-dessous du point de consigne, le

signal de commande diminue et la vanne se ferme.
La boucle de régulation de pression de gaz

Cette figure représente une boucle de régulation de pression

R e B X =
! BV

Figure 3.6 : boucle de régulation de pression

La boucle de régulation de niveau d’huile et d’eau

Cette figure représente une boucle de régulation de pression

P
DCS LIC >

7
|
|
|
|

Y
-

S

ESD

3

/'-_l_"\ .
( LT f. - ] LWV

R

Figure 3.7 : boucle de régulation de niveau
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On peut résumer les instruments de la boucle de régulation dans un seul schéma comme

illustre la figure 3. :

Unite Salle de controle

Enregistreur

Alimentation

Transmetteur

Positionneur

Alimentation

Figure 3.8 : boucle de régulation de niveau

3.6 Description des nouveaux séparateurs de centre HBK :

Avant de passer a la description des nouveaux séparateurs de la région HBK on doit

d’abord parler sur I’unité de séparation de cette région.

3.6.1 Unité de séparation HBK:

Le brut venant des différents champs avoisinant subit une premiére séparation au niveau
de chaque manifolds, cette premiere séparation est dite en deux phases seulement, elle se fait
entre 1’eau et ’huile, 1’huile est cheminé vers les unités de séparation du centre HBK et 1’eau
prend la destination de bourbier au niveau de manifold. Arrivée a ’usine, I’huile entre dans
I’unité de séparation via un jeu des vannes, 1’unité de séparation est constituée de quatre

batteries de separation les trois (A, B, C) en service la quatrieme (E) pour les tests.
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Chaque batterie est constituée d’un séparateur

> Batterie A: S1A (séparateur HP), S2A (séparateur MP).
> Batterie B: S1B (séparateur HP), S2B (séparateur MP).
> Batterie C: S1C (séparateur HP), S2C (separateur MP).

3.6.2 Les nouveaux séparateurs:

Les trois nouveaux separateurs de brut se sont des séparateurs triphasés installés au niveau

du centre de production HBK, sont placés dans la batterie E.

> Batterie E: S1E (séparateur HP), S2E (séparateur MP)
IIs ont été installés pour avoir une grande capacité de séparation et pour 1’augmentation

de la production.

Figure 3.9 : les nouveaux séparateurs de HBK

Pour faire une description sur ces nouveaux séparateurs, nous allons choisir un séparateur a

¢tudier (S1E) et cela s’applique aux autres séparateurs.
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3.7 Instrumentation du separateur S1E

Chaque séparateur est équipé de deux organes principaux : organe de controle et organe de

commande.
3.7.1 Organe de contréle
Ces organes sont situés au niveau du séparateur, c’est des capteurs, des transmetteurs, et

des détecteurs.

3.7.1.1 Le transmetteur [18]

Le transmetteur est un élément essentiel de la chaine de régulation, il a pour but de
convertir la mesure effectuée par un capteur, en un signal standard, utilisable par les appareils

connectés a la boucle de régulation (régulateur, enregistreur,... etc.)

Le r6le du transmetteur est alors de transformer cette force ou déplacement en un signal
standard pneumatique, électriqgue ou numérique. Ce signal est transmis aux autres appareils

situés le plus souvent en salle de contrdle ou dans un local technique, pour y étre exploité.

Grandeur
Grandeur Signal de
a standard sortie

mesurer

Systéme de

Capteur »| Transmetteur Controle
commande
T
Pression A4-20 mA
Température 3-15 PS] Tension
Niveau Pression

eic ...

Figure 3.12 : Capteur et transmetteur en situation

Le type des transmetteurs utilisés dans les séparateurs de centre de production se sont des
transmetteurs pneumatiques.
Le transmetteur pneumatique a pour role de convertir la mesure venant du capteur en un

signal pneumatique (0,2 a 1 bar).
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L’¢élaboration du signal de sortie est réalisée par le biais de plusieurs systemes élémentaires
qui sont:

v'Un systéme de détection buse-palette

v' Un relais pilote qui va permettre d’augmenter le débit d’air vers les appareils
concernés (régulateur, enregistreur, ...) etc.

v Un capteur: une capsule, une membrane, un tube de bourdon, ...etc.

e Principe de fonctionnement des transmetteurs

Alimentation en air
f1,4 bar)

[I Relais pilote

Ji Buse

Palette %

Signal de sortie > g

Afr modulé =—— g

{vers salle de controle ) B
A
ﬁ: b

v 5

Cellule de mesure __| :3

BIISSE S S e e, HII ute
pression I E : ﬁpmm'ﬂn

A A

Figure 3.13: Schéma simplifié¢ d’un transmetteur pneumatique
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Les transmetteurs qui sont installé sur le séparateur S1E est:

« Transmetteur de niveau
LT 126 transmetteur de niveau d’eau

LT 113 transmetteur de niveau d’huile.

«» Transmetteur de débit.

FT_156 transmetteur de débit de gaz.
FT_166 transmetteur de débit d’huile.
FT 176 transmetteur de débit d’eau.

Figure 3.14 : transmetteur de débit

«» Transmetteur de pression

PT 117 est un transmetteur de pression de marque Rosemount installé sur le pipe de la
sortie de gaz, le transmetteur est calibré a travailler sur I’intervalle 0-9 Bars, et délivre un
signal 4-20 mA ou 4 mA représente une pression de 0 Bar et 20 mA qui représente une
pression équivalente & 9 Bars. Le céablage va lier le transmetteur PT-117 vers une entrée
analogue de I’automate a travers une boite de jonction La figure 3.15 représente le

transmetteur PT_117.
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Figure 3.15 : transmetteur de pression

3.7.2 Organes de commande [18]

Ces organes se situent au niveau du séparateur, c’est les actionneurs de commande qui

gere le niveau d’huile, I’eau et pression de gaz.

% Vanne de régulation de pression PV

La vanne régulatrice de pression PV-117 est installer a la sortie du gaz qui va vers

torche, elle contrdle la quantité du gaz. Elle est commandée par le régulateur (DCS).

Figure 3.16 : Vanne régulatrice de pression PV

E
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s Vannes de régulation de niveau (LV-113 LV-126)

C’est une vanne qui s’ouvre et se ferme par 1’action d’air afin de maintenir le niveau stable

pour I’huile (LV-113) et I’eau (LV-126). Elle est commandée par le régulateur (DCS).

Figure 3.17 : Vanne de régulation de niveau

«* Vannes de sécurité SDV

C’est des vannes toute ou rien elles réagissent des qu’il y a un déclenchement d’un haut ou
bas niveau de huile (eau) ou une surpression de séparateur, comme elles permettent d’isoler
completement le séparateur en cas d’un arrét d’urgence. Elles sont placées avant chaque

vanne régulatrice. Elle est commandée par ’ESD.

Quatre vannes de sécurités SDV sont installées sur S1E:

SDV 125 a I’entré de huile (brut).
SDV 126 a la sortie d’huile.

SDV 127 a la sortie d’eau.

SDV 128 a la sortie gaz.

YV V V V
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Figure 3.18 : La vanne SDV

«» Soupapes de sécurité [18]

Une soupape est un dispositif de sécurité non commandée, réglée a une pression de
crachement, permet la décompression de séparateur vers torche en cas de surpression. Elles
sont, généralement, doublées pour pouvoir intervenir sur une soupape pendant que ’autre est

en service.

Figure 3.19 : Soupape de sécurité

E
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11 existe aussi d’autre instruments de visualisation au niveau du séparateur S1E comme:

« Les manometres [18]

La membrane est tendue entre deux brides. Par un trou dans le raccord, le fluide & mesurer
arrive dans la chambre de pression en dessous de la membrane. La membrane se déplace sous
I'effet de la pression. Le déplacement de la membrane est proportionnel a la pression mesurée
et est transmis par l'intermédiaire du mouvement a l'aiguille et affiché sur le cadran en tant

que valeur de pression.

Figure 3.20 : le manometre

+ Niveau a glace [18]

C'est le moyen le plus simple pour détecter le niveau et la surface de séparation de deux

fluides différents.

ﬁ
W

eh\(

Figure 3.21 : niveau a glace
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3.8 Discussions

Dans ce chapitre nous avons présenté la structure du séparateur, le principe de
fonctionnement ainsi que les nouveaux séparateurs installés au centre de production HBK et

leurs instrumentation.

Aprés la détermination des différents instruments des nouveaux séparateurs, on peut dire
que le probléme constaté dans ces séparateurs est la difficulté de les intégrer au systeme DCS.
De plus, pour le fonctionnement de ces séparateurs, nous devons modifier et ajouter d’autres

instruments.

Pour cela, dans le prochain chapitre nous proposons 1’instrumentation externe a ajouter a

ces séparateurs.
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4.1 Préambule

Comme nous avons vue dans le troisiéme chapitre, les nouveaux séparateurs ne sont pas
équipés de toute l’instrumentation nécessaire pour leurs fonctionnements et pour leurs

sécurités.

Pour cela dans ce chapitre nous avons proposé d’ajouter, de remplacer et modifier certains

instruments qui nous permettent de faire fonctionner et bien sécuriser les séparateurs.

4.2 Les instruments rajoutés au séparateur

4.2.1 Electrovanne pour la vanne de régulation de pression PV

La vanne régulatrice de pression est installée sur la ligne qui va vers torche. Cette ligne
devrait avoir une vanne de sécurité, pour torcher le gaz du separateur en cas d’urgence, pour
cela on vous propose une modification sur la vanne PV pour avoir une vanne de régulation et
en méme temps une vanne de sécurité qui s’ouvrira complétement en cas d’urgence au lieu
d’installer deux vannes, 1’une, vanne régulatrice PV commandée par le DCS, ’autre vanne
de sécurit¢ BDV (vanne d’arrét d’urgence) commandée par I’ESD. Elle s’ouvre par manque
d’air avec un servomoteur directe, alors on met une électrovanne on amont de 1’alimentation
d’air, 1’électrovanne est ouverte au repos c¢’est-a-dire I’alimentation d’air est assuré et la
régulation fonctionne, et si il y’a une urgence ou un probléme le systtme ESD fermera
I’électrovanne ce qui implique la coupure d’air d’alimentation de la vanne donc I’ouverture

totale de la vanne.

I "emplacement de 1" électrovanne

Figure 4.1 : vanne PV avec électrovanne
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4.2.2 Les positionneurs

Le bon fonctionnement d’une boucle de régulation exige que, quelles que soient les
conditions de fonctionnement, la course du clapet reste exactement proportionnelle a la valeur

du signal de sortie du régulateur.

Il est alors nécessaire pour obtenir une position du clapet (la vanne) qui corresponde a la

valeur du signal de commande de compléter la chaine de régulation par un positionneur.

Nous avons proposé d’inséré des positionneurs de type ABB TZIDC-200 ce sans des
positionneurs numérique, ils nous permettent de régler et visualisé a distance la position de la
vanne au temps reel et le choix de se type revient a la fiabilité et la disponibilité de se type

dans le magasin.

Figure 4.2 : positionneur numérique

Le schéma ci-dessous montre le positionneur par rapport aux autres éléments de la boucle de

régulation.

Consigne

|

— - Alimentatiorn

T ., Reégularteur

Alirentation |:__"‘:>[ Positionneur ]4_

Liaisomn
positio - Capitenur et
I 1 I ., Tige de vanne fransmetieur

L

Figure 4.3 : le positionneur
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4.2.3 Stroke teste et fin de course pour les SDV

Pour le bon contréle commande de la SDV, nous avons proposé de faire des modifications
sur la vanne afin d’avoir les informations sur son état (fermeture/ouverture), et aussi de faire

des tests pour voir si la vanne est en bon état.

Pour cela les modifications sont comme suite :
e Installer des contacteurs de fin de course pour I’état d’ouverture et de fermeture.
e Installer un contacteur de fin de course pour 1’état de Strok Test.

e Installer une commande de Strok Test.
« Fin de course
Ce dispositif permet de signaler a distance la fermeture ou I’ouverture complete de la vanne, il

peut aussi indiquer une position intermédiaire déterminée.

Fin de course

Strok teste

Figure 4.5 : modification des SDV
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4.2.4 Les Switch

Pour les indications des alarmes et le déclenchement (shut down) d’un séparateur, on a :

commutateur de niveau tres bas (LSLL), commutateur de niveau trés haut (LSHH).

Figure 4.6: commutateur de niveau trés bas commutateur de niveau tres bas

4.2.5 Vannes manuelles

Des vannes manuelles sont disposées sur les sorties eau et huile pour pouvoir effectuer des

opérations de maintenance et ainsi multiplier les barriéres de sécurité.

Figure4.7 : Vanne manuelle

E
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4.2.5 Transmetteur de température (TT)

Un transmetteur de température de marque Rosemount modele 3144P avec un capteur
RTD de type PT100 est installé sur le pipe de la sortie du gaz, il va indiquer la valeur de
température de gaz a l’intérieur du séparateur, le transmetteur est calibré a travailler sur
I’intervalle 0-100 degrés, et délivre un signal 4-20 mA ou 4 mA représente une température

de 0 degré et 20 mA représente une température de gaz équivalente a 100 degrés.

Figure 4.8 : I’emplacement de TT au niveau de séparateur

4.3 Les signaux des instruments et leurs cablages vers I’automate

Chaque instrument a son signal de transmission qui nous permet de mettre les séparateurs

en service

4.3.1 Les signaux des transmetteurs

% Transmetteurs de niveau:
Niveau d’eau LT 125 leur signal est un signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma
Niveau d’huile LT 113: signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma

% Transmetteur de pression:

Pression de gaz PT 117: signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma.
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% Transmetteurs de débit:
Débit d’eau FT 176: signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma.
Débit d’huile FT 166: signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma.
Débit de gaz FT 156: signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma.
% Transmetteur de température:

Un transmetteur placé sur le séparateur TT 147: signal d’entrée analogique (Al) de 4-20ma.

4.3.2 Les signaux des vannes de securité SDV

Comme on a quatre SDV donc chaque SDV envoie et recoit des signaux qui sont:

( XY ouverture/fermeture de la vanne envoie un signal de sortie digital (DO).

ZSH: fin de course SDV 125 ouverte regoit un signal d’entré digital (DI).
SDV: < ZSL: fin de course SDV 125 fermée recoit un signal d’entré digital (DI).

XS : activation de stroke-test envoie un signal de sortie digital (DO).

\ XA: stroke-test en cours recoit un signal d’entré digital (DI).

4.3.3 Les signaux des vannes de régulation

LY: c’est le bloc fonctionnel de régulation de LV envoie

un signal de sortie analogique (AO) de 4-20ma.

9

Vanne de régulation d’huile LV 113: ZT: position de la vanne LV recgoit un signal d’entré

. analogique (Al) de 4-20ma.
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LY: c’est le bloc fonctionnel de régulation de LV

Vanne de régulation de gaz PV 117: < envoie un signal de sortie analogique (AO) de 4-20ma.

ZT: position de la vanne LV recoit un signal d’entré

> analogique (Al) de 4-20ma.

LY: c’est le block fonctionnel de régulation de LV envoie

) un signal de sortie analogique (AO) de 4-20ma.
Vanne de régulation d’eau LV 125: Z

ZT: position de la vanne LV recoit un signal d’entré

analogique (Al) de 4-20ma.

4.3.4 Les signaux de la vanne motorisée

XS1: command ouverture MOV-100 envoie un signal de sortie digital (DO).
XS2 : command fermeture MOV-100 envoie un signal de sortie digital (DO).
MOV-100: < ZSH: fin de course: MOV-100 ouverte envoie un signal d’entré digital (DI).
ZSL: fin de course: MOV-100 fermée envoie un signal d’entré digital (DI).

XSR: sélecteur MOV-100 local/remote envoie un signal d’entré digital(DI)

\
4.3.5 Les signaux des Switch

LSHH 163 pour I’huile: recoit un signal d’entré digital (DI).

LSLL 164 pou I’eau: recoit un signal d’entré digital (DI).

4.4 Les types des cables utilisés

Chaque instrument installé au séparateur a un signal qui ’envoi vers le systéme avec des

différents cable, le tableau suivant montrée les instruments et les cables utilisés:
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4.1.1 Le cablage des transmetteurs

Transmetteur Type de cable
De niveau LT Ix2x1mm

De pression PT 12x2x0.5mm
De température TT 12x2x0.5mm
De débit FT 12x2x0.5mm

4.4.2 Le cable des vannes de régulations, de sécurité et la vanne motorisé

Tableau 4.1: le type de céble des instruments

e Le cable 12x2x0.5mm

Le cable 1x2x1mm

Figure 4.9 : cébles des transmetteurs

Vannes Type de cable
De pression PV 12x2x0.5mm
De niveau LV 12x2x0.5mm
De sécurité SDV 1x2x1mm
Motorisé MOV 6x2x0.5mm

Tableau 4.2: le type de céble des vannes

Figure 4.10 : cables des vannes

Le cable 6x2x0.5mm
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4.4.3 Le cable des Switch

Switch Type de cable
LSHH_163 niveau haut d’huile 1x2x1mm
LSLL 164 niveau bas d’eau Ix2x1mm

Tableau 4.3 : cables des switch

4.5 Comment relier entre les instruments et le DCS?

On relie chaque instrument avec un céble vers la boite jonction. Cette boite nous permet de

rassembler plusieurs cables en un seul cable de sortie

Figure 4.11 : boite jonction

Le céble qui sort de la boite jonction.

Figure 4.12 : sortie du cable
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A partir de la, notre travail au niveau de site est terminé et on doit passer au niveau des

armoires ou se trouve les automates et leurs modules.

45.1 Le traitement des informations au niveau des armoires

Les signaux d’entrés des transmetteurs et les vannes de régulation seront traités par

I’automate AC800F.

Figure 4.13 : I’automate AC800F

Par contre, les signaux d’entrés des vannes de sécurité, vanne motorisé et les Switch

(instruments de sécurité) seront traiter par I’automate Plantguard.

Figure 4.14 : I’automate Plantguard
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Le systeme Emergency Shut Down (ESD) est un systeme de sécurité qui intervient s’il y a
déclenchement d’une alarme. Par exemple, si le niveau d’huile est trés €levé ou trés bas, le
systétme ESD (en mode maitre) intervient et ordonne au DCS 1’ouverture ou la fermeture des
vannes SDV. Le transfert des données se fait par une communication Modbus sériel a travers
le Module FI820F.

Systéeme ESD Interface de
Communication

CPU AC 800F Module Modbus
-— F1 820F

Figure 4.15:1e DCS et ’ESD

4.5.1.2 Les armoires Marshaling

La figure (4.16) représente les armoires marshaling. C’est une armoire de liaison entre les

armoires des entrées sortie et la boite de jonction des signaux qui arrivent du site.

Dans I’armoire Marshaling, on trouve les terminaux blocs (TB) et les bornes des files de
champs. Chaque fil est repéré par un TAG NAME qui représente le TB qui est installé a son

extrémité.

Les « couteaux » sont utilisés pour faciliter I’isolation des Fields bus.

Bornes B Couteaux

A S IR AL '
;-22‘.‘.‘..;-'.;' < ’ s

P POORROSE U N UTINA S SERRARA GRS P 1 (T

1T 1&?\\'\\"’? TR,

Figure 4.16: I’armoire marshaling
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4.5.1.3 Armoire S800 I/0O modules

Dans ce type d’armoires seront installés les modules I/O. Elles sont composées d’une unité

d’alimentation et une carte de communication de type Cl 840F redondée. Chaque interface de

communication associée aux cartes entrées sorties (analogiques ou digitales) représente un

noeud.
Alimentation
| ‘ r' .' i r"“.‘ i" “unuﬂu’aman‘.:.um«l\—
. Annnnng
Modules de :

Communication

gunnn
gunnnn

Figure 4.17: Armoire systeme Module 1/0

Modules Entrée Sortie
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L’information qui se trouve dans les slots de chaque rack de module E/S transite dans le

module de communication CI840F.

C1840F Slot /ack

Figure 4.18 : Rack

Les données du module CI840F sont envoyées vers FI830 de I’automate AC800F. A cet
effet, le bus de communication de type Profibus est utilisé. Transition

Almentation

TB almentation

RILMO1

AC 800F

Les Comnexions
Modes bus- senal

Figure 4.19 : Armoire DCS de type Systéme — Contrdleur
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Aprés le traitement de 1’information, I’automate AC800F envoyé deux commande avec

une communication Profibus vers les modules de sortie, une avec un signal numérique 1’autre

avec un signal analogique.

Avant d’envoyé la commande au site (aux instruments du séparateurs) avec les différant

cable on passe d’abord aux armoires relais et marshaling.

Lorsque la commande est analogique on passe vers I’armoire marshaling, par contre la

commande numérique on passe vers 1’armoire relais, enfin vers le site.

¢! lﬂ‘l l’l’l‘l"l‘l‘l GRRERRPPIE PRED

STRTETY lnl!l.lt.i [TALEYFY lllnlﬁ.‘_lil ‘\l /'\\'mh,hu‘
A Y

Figure 4.20 : Armoire des relais

HMEEMNE B
‘Jltlll FEFE)

lrl'lfl’ll\l\lhﬂ fehitei Rty MR TR TS fntdaian’ank

FEEEEEENEE R NERERR REREEERNR EEERETERLE N

2

4.6 Le traitement d’information d’une commande analogique

Afin d’expliquer I’acheminement d’une information analogique, nous prenons I’exemple

suivant:
Les 4-20mA | Module C1840 CPU (automate)
transmetteurs , d’entrée(AD) | o >
(analogiques) (Communication)
Les actionneurs | 4-20MA Module de C1840
< sortie (AO) < -
Figure 4.21 : signal analogique
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Le transmetteur envoie un signal de 4-20ma vers le module d’entrée analogique

4.7 Le traitement d’information d’une commande numérique

Afin d’expliquer I’acheminement d’une information analogique, nous prenons 1’exemple

suivant:

0-24V

Switch (numérique)

Module

\ 4

d’entrée(DI)

Cl1840

\ 4

(Communication)

CPU (automate)

Les relais

0-24V

A

Module de sortie

\ 4

A

(DO)

Figure 4.22 : le signal numérique

Cl1840

A
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4.8 Schéma synoptique de traitement d’information

Début

v
Transmetteur de niveaux

|

Module d’entrée analogique

'

Cl1840

A4

Automate (module CPU) le bloc LIC

»
»
‘L

Non Mesure=consigne Oui

S=S1+1 S=S1

Cl840

!

Module de sortie analogique

'

Actionneur (positionneur)

v

Fin

Figure 4.23 : schéma synoptique de traitement d’information
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4.9 L’interaction un séparateur et le systéme DCS :

PCO1
P .

Visualisation sur HMI

‘ Lecture
c1 R DCS « LT 01
C2 >
PID‘E Lic o2 < LT 02
I PIC O3 4—> 20 mA
Alarme
i3
) ) < PT 01
Historique
4—» 20 mA
L’action
~--4-LV01 LVO2 PVO3 - & e oo - :
: i .
1 ! 1
1 I 1
1 L e e :""'-""""'.
: ! !
i ! '
1 : 1
1 _ 1 1
| v :
1
1 SORTIE
: rp GAoZ :
. LT :
: GAZ :
1 1
1 1
' HUILE _@
1
' L'eau
|
1
1

Figure 4.25 : Schéma d’un séparateur et las liaison avec le systéme DCS
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4.10 Discussion

La nouvelle instrumentation proposée pour le séparateur S1E a pour but de fonctionner les

nouveaux séparateurs installés au centre de production HBK et d’optimiser leur contrdle a

distance.
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5.1 Préambule

Aprés avoir installé toute I’instrumentation nécessaire au Séparateur, nous devons
concevoir un programme permettant de le commander automatiquement. Le programme est
écrit sous forme de langage Blocs Fonctionnels (FBD : Fonction Bloc Diagramme) et sera
implanté dans I’automate AC800F. Puis nous allons réaliser une simulation sur ce logiciel,

Pour savoir dans quelle station nous intégrerons le nouveau séparateur, nous devons faire
une étude sur les stations installées au centre HBK.

Actuellement la station de traitement au niveau de centre de production HBK est composée

par quatre contréleurs ABB redondés de type AC 800F.

5.2 Les contrdleurs installés a HBK

5.2.1 Station AC800F SP1
La figure ci-contre montre que I’AC800F SP1 contient Cinq nceuds de CI840Fdans tous les

modules son redondés.

e Nceud 1/2/3 contient six modules: deux Al845, un AO845, deux DI840 et un DO840.
e Nceud 4/5 contient Cinq modules : quatre DI840 et un DO840.

5.2.2 Station AC800F SP2

L’AC800F SP2 contient Cing nceuds de C1840F dans tous les modules son redondés.

e Nceud 1/2 contient six modules : deux Al845, un A0845, deux DI840 et un DO840.
e Nceud 3 contient Cinq modules : deux Al845, deux DI1840 et un DO840.

e Nceud 4 contient six modules : quatre DI1840, un DO840 et un AO845.

e Nceud 5 contient un module DI1840
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5.2.3 Station AC800F SP3

L’ AC800F SP3 contient sept nceuds de CI1840F dans tous les modules son redondes.
e  Nceud 1/2/3/4 contient quatre modules : trois Al845 et un AO845.

e Nceud 5/6 contient quatre modules : un Al845, deux DI840 et un DO840.

e Nceud 7 contient quatre modules : trois DI1840 et un DO840.

5.2.4 Station AC800F SP4

L’ACS800F SP4 contient trois nceuds de CI840F dans tous les modules son redondés.

e Nceud 1/2 contient Cinqg modules : un Al845, un AO845, deux DI840 et un DO840.
e Nceud 3 contient quatre modules : un Al845, deux DI1840 et un DO840.

5.3 Intégration de nouveau séparateur au systéeme DCS

5.3.1 Les modules de séparateur a ajouter

Afin d’intégrer le nouveau séparateur, on va ajouter seulement quelques modules dans
I’une des stations existantes car on n’a pas besoin de toute les ressources d’une station
ACB8O00F.

Comme il est mentionné dans le chapitre 2, le AC800F peut supporter jusqu’a 62 nceuds de
C1840 avec des vitesses de communication 93.75 kbit/s a 12 Mbit/s, alors on peut intégrer de
nouveaux séparateurs dans n’importe quelle station AC800F.

D’apres I’étude des stations existantes, nous proposons d’installer les modules du nouveau
séparateur dans la station SP4 car elle est moins chargé, elle ne contient que trois nceuds.

Suivant 1’étude faite dans le précédent chapitre sur les instruments nécessaires pour le
fonctionnement d’un séparateur, nous avons élaboré une liste de tag qui se trouve dans
I’annexe B.

Alors le cahier des charges pour nouveau séparateur est comme suite :

e Neuf entrées analogiques Al.

e Trois sorties analogiques AO.

e  Huit entrées numériques DI.

e  Quatre sorties numeérique DO.

-
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Les modules analogiques AI/AO845 a huit entrés/sortie et on un séparateur de 9 entrée Al
et 3 sorties AO, c’est-a-dire on y besoin de deux (2) modules Al845 et un modules AO845.

Les modules logiques DI/DO 840 & seize entrés/sorties, alors pour un séparateur nous
avons 8 entrées DI et 4 sorties DO, donc nous utilisons un(1) module DI840 et un (1) module
D0840.

Finalement le nombre totale des modules a ajouté est Cing modules, alors on Iés partage

sur deux nceuds CI840, ¢’est-a-dire on utilise un nceud.

Le tableau suivant contient la liste des modules ajoutés :

Type de module Quantité
C1840 1
Al1845 2
AO845 1
D1840 1
D0840 1

Tableau 5.1 : tableau des modules ajoutés

5.4 Différentes étapes de création de projet par Freelance

5.4.1 Configuration Hardware
Apres le démarrage du CBF et I’ouverture du 1’ancien projet qui est enregistré sous le nom
« hbk_dcs_new », la configuration est faite sur I’architecture matérielle comme montre la

figure suivante :

S Industrial 1T Control Systerm Freclance SO0OF Control Builder F

Project Seaccht Eck Sy stesn O ece s L =4 .
O S mm] - | X S>> RIS ajl E =l

G 01 hbk_docs e

=S o hblk _dcs__new [CON

- O3 I (- B5)

Double clic ici

1
- 39 06 ACT ACSO0O0F)
— 07 ACZ ACSO0O0OFR)
5 08 AC3 ACSO0O0F)
S5 09 ACa ACS00FR)

Figure 5.1: configuration Hardware étape 1
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On obtient ’arborescence de la structure matérielle. Le travail se fait sur la station AC4

précisément dans I’arborisons F1 FI830FR ce qui représente le module Profibus. A cet effet,

on selectionne le Profi_M_Dev et on clique sur «insérer un nouveau objet» qui représente

I’interface de communication (nceud) et on choisit le module CI840 comme le montre la

figure ci-dessous :

B

SR PSEE PPN LPDONE O
fr R o] e FEE0 O - ST !||-

"...,g Eﬂg-s*ﬁ-_mm.

o ACT ACDOOM: (ACHO0MRT)
of ACZ ACOUOFR (SCEOOFRI)

i+ ¥ 4

o ACI ACEOOFR. (ACBOOFR)
ACA  ACHOOFR (SCH00FR4)
o 5P SDELIPR [SDELIF_4_P)
$ 4 seEl EpsiIen (EIELEE 4 _EL)
o S:E2 EIS1OFR (E1S10F_4_EX)

Raccke- %, Muchadde - BEOIFT_S_FOTLD (ACa-NT)
v fhg o soFr FrETRR (FIEOF_&_FZ)

. o 5F3 FISCOFR (FIRDOF_4_F2)

= fhyg) SFe FIECOFR (FIROOF_&_F4)

| oRCL G (GwT)

L O AT (L)

W OFCY G W

W OPCe ST (GwTe)

e Inséré un nouveau objet

Device Selection

Hew | Wierde T

[al s | AR =2
CIS40 ABEB 52

SHETF [T i K

Figure 5.2 : Le choix de module de communication

Avec la méme procédure on ajoute la suite des modules et nceuds, a la fin on obtient la

configuration suivant :

SERE ] kx| @IEEEDE O . &2 |-ﬂ|F i

T B HATSYS (HWSTS) I_IV

;j ﬁal' ﬁmﬂgmﬁg Mir:.iel Double clic ici
T ACT ACEODFR (ACEO0FRI) Tag n:
ACA  ACEOOFR (ACBOOFFLL) sy

o S-EZ EIS13FR (E1813F_4_E=)
33 5:F1 FIS30FR (FIS30F _4_Fi)
= BN g PROF]_M_DEY (PROF_4_F1)
+ B SP riode: 1, Busiddr. 2z PROFI_S_FDT12 (SC4-NL}
« S T3 Mode: 2, Buciuddr. 3z FROFI_S_FDT 12 (QC-NZ)
s =
=

o 5oP SDE1ZFR (SDS12F _4_Pk
+ SCEI ElS13FR (EIS13F_4_EN)

Select View:

ficer 140 [5.2. AEB

Figure 5.3: configuration Hardware étape 3

76



Chapitre 5 Programmation et simulation

La derniére étape c’est la vérification s’il n’y a pas d’erreurs pour chaque nceud :

|| - &[> 52

|0 F| - SI®]

=7

; HWSYS (HWS'YS)

|
R

+ + AC1 ACHODFR (ACEOOFRL)

*  ACZ ACENDFR (ACEOOFRZ)

* AC3 ACSODFR (ACSO0FRS)

= ACH  ACOOOFR {(ACBOOFF4)
W SiF SDE1ZFR (SDE1ZF_4_F)
o SiE1l EIZ1ZFR (EIS13F_4_E1)
2 f SEZ EIBI3FR (EIB13F_4_EZ)
FESIF1 FIS30FR (FIS30F_4_F1)
= #4229 PROFT_M_DEV (PROF_4_F1)

Clic bouton droil-\\\__’
Parameters, .,

tgsf SFE FlEzoFR (FIE  Inserb..
il o/ s:F4 FIEEOFR (F1E
—
L OPC1 G (GWYL)
During the plausibility check of T OPCE GWY (WY
Hardweare abjects ! OPC3 GWY (GWY3) w ActivabefDeactivabe
' OPCE GWY (GWY) -

~ Z2 f Mode: 1, BusAddr, 2: PROFL_S_FDT1
+ B[ Mode: 2, BusAddr. 3: PROFI_S_FOT1
+ R .J noda: 3, Busaddr. 4: PROFI_S_FDT1

Fioed usAddr, 5: PROFI_S_FDT1

Plawsibility check error list

N errors found

“endor:
Model narn
Tag namea:

Sedect Vieve

For:

=mplates:

F Show errors T Bhow wamings " Show hints

Figure 5.4: configuration Hardware étape 5

CiB40 [5.2, ABB. DTF

Finalement, nous cliquons sur «enregistré» pour sauvegarder tout se qu’on a fait pour

passer a la deuxiéme partie Software.

5.4.2 Configuration Software

Dans cette partie, nous créions les blocs d’entrées/sorties et pour chaque bloc nous lui

associons les variables correspondant. Comme le matériel est ajouté a la station SP4 alors la

configuration software doit étre dans le SP4 qui est nommé AC4 [AC800F], comme le montre

la figure (4.5).

TASKLIST contient trois tache principaux : AC4_10 pour déclarer les modules et les

variables associer, AC4_SER celle-la est pour les données de la communication Sérial Et se

qui suit apres c’est les taches du programme la ou on trouve les opérations algorithmiques, les

blocs de fonction etc....
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=01 ACA.USATask [TASKLIST)
=01 ACA_I0 [TASK/RED] [Cyelic. TEREDNm =)
L—=o01 aca 10 [PL) [On]
B 01 ACA_DIAG [FBD)
—— @ 02 AC4A_N1 [FBD]
@03 AC4A_NZ [FBD]
04 ACA_N3 [FBD)]
— 02 ACA_SER [TASE/RED] [Cyclic. TESDODmS]
i:- 01 ACZ_BT [PL] [On]
B 0F ACA_EMIT [FPL] [On)
L B 03 ACA-EAU-INJ [TASK/RED)] [Cyclic. T#1s)
—— [l 01 EAU_INJ [PL] [On]
B 02 FILTRES [PL] [On)
B 03 ACA-MIX [PL] [On]
L1 B N? ACA SYSTask [TASKLIST)

Figure 5.5: Arborisons de la station SP4

La tache AC4 1O contient quatre lignes la premi¢re AC4 DIAG pour configurer les nceuds
et les autres c’est des nceuds. Les étapes suivants montrent comment créer et configurer les
nceuds et les modules :

e  Sélectionner AC4_10O bouton droit/ insérer un prochain niveau/ choisir le programme
FBD/écrire le nom du la tache AC4_N4 (AC4_Nb).

-= 03 ACA [ACBODFF

[ B 01 ACA.USATask [TASKLIST] Object Selection [z]
E 01 ACA_10 [TASK/ACD) (Cyclic, THS00ms)
DO AT .
o1 AC4 | IL program IL
W0z Acal  check LD program LD
W05 acs I = ST program ST
Moa ACA bk
B02 ACA_SER [TASKf Hesder-

0T AC2_ BT (P soah
02 ACA_EMT

B 03 ACAEAUINI (TAS
B0l EAU_INJ [I <

02 FILTRES [I Copr
B 03 AC4-MEX (F
— 1B 0?2 ACA.5YSTask [TASKLIS Delete

I Ok I Cancel

— 09 AC4 [ACBOOFR)
——E 01 ACA.USRTask [TASKLIST)

——&= 01 ACA_10 ASKIRED] [Cyclic, T#500ms)
=01

——(J 01 ACA_DIAG (FBD)

I @02 AC4A_N1 (FBD)

@03 ACA_N2 (FBD)

——@8 05 AC4_N4 (FBD)
L @806 AC4_N5 [FBD)
——m o0z - - s)
B8 01 ACZ_BT (PL) (On)
B8 02 ACA_EMT (PL] (On)
L B 03 ACA-EAU-INJ (TASK/RED] (Cyclic, T#1s)
B 01 EAU_INJ (PL) (On)
02 FILTRES (PL) [On)
B8 03 ACA-MIX (PL] [On)
L1 @802 ACA.SYSTask [TASKLIST)

Figure 5.6 : création des nceuds
Double clic sur AC4 N4 (AC4 NS5), les modules d’E/S se sont des Bloc diagramme
fonction dans le répertoire, alors on ajoute les modules et les variables d’E/S pour chaque

nceud comme montre la figure suivant :
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ram FBED elements Edit
I n aralog

Binary

Zonstank

Converker

Acquisition

Arithmetic

Controller

Standard

Open-loop control
Modbus master
rModbus slave
Monikoring

Sywstem Functions
TCPIP Send and Receive
Telecontrol IEC S70-5
Scale Interface

EBatch

Rermobe conbrol
Interbu

Systom Select User, Function Block &|

¥ ¥ ¥ Y Y Y Y YYYYYYYYYYYY

|24HFI RST A

AlM
AIM_Tw/
Altd_2w/
AIMS
Al
) | ‘035
A0M
BDY
Cla40
COMP At

User Function blocks. ..

| Ok I Cancel

Figure 5.7: configuration Software étape 2

Chaque variable doit étre associée a leur nceud et canal, La sélection des variables se fait

de la fagon suivante :

Select variablz/compenent

Ii &7 Algds 001

s | 002

Parameters. ., e 003

SelectVaiaok  Select /0 comoonen: |

Unda

T e
o
k=1
@
¥

Cut El

Co RS E2
P 63 3

Delete E5

Select variable, .. [}

1 CIgd_C1 [BYTE]
@ M1_A0845_C9 [BYTE]
ok A084 4 IBY]
m;nlsan;’m |E'5'6'|'j
3 ¥ [0 ) DU
& M3_DIS40_c2 [BOOL]
it i Ma_DIs40_c2_I ooy
§ W3_pis40_c3 [Bool]
§ M3_D1840_C3_1 [BOOL)
# m3_DIg40_ca [BooL)
& M3_DIB40_c4 | [BOOL]
@ v _cs [Booy
@ M3 _C5_| [BOOL

I Iuy

W ILU_F |
il

LT 1
120_27_10500

ACA_NA L AIB45_C3
ECA_NATAL BI545_CH 14 005 @1120_LT_10500
BCA_NA TL_AISAE_Ch 18 008 @1120_2T_I0600
ECA_NATAL_AIS45_C6 [ oot @z0_FT_12100
ECA, TS 17 008 2T
ECA_NA I AIS45_C8 18 El
ECA_NA AL ATSH5_ ERS E2
@ACHNIN]_Chné3 83 E3
Esf
EG
E6f
E7
Esf
ERR
WRN
MRD
ACHNAIANFD ACA-N4TWRN ACHNATAERR
[i€] | EN ENO L EN Enol EN Eno b
N g SMO N g sMo} N gsmo
[] [] [7]

Figure 5.8: configuration Software étape 3

Alors de la méme facon on crée les autres modules.
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Les Modules CI1840 sont configuré dans la tache AC4_DIAG comme il est indiqué dans la

figure ci-dessous :

ACA-NE-CIS4IE
EM EMOL
I =1 e
ACANE @
[ @ALCA_ME.CIEH0_C ] | Cla40  FEE DALA 105 E_ERR ]
[ @ACA_T5 Stationflotemst|—— SNE FEA& @ALA_I6_A_ERR | [34] ACH-NE-CIE40A
Sl EM EMOL
Pwa I @' Mo b
FWwE |—— EIH
[z8] ACHME-FWA, [=5]
EM EMO
I SMo b
BIN
[57]
ACA-NE-FWE
EM EMOL
I @' SMo b
BIN
[z2]

[ [y S L= o | I =T L= ] [T W V= ]

=43

[ =acd _Mez_aosde_ca | [ N O L= O A ]

I [y S Y L= o Pl o] =3 Lo ] [ N N [ O el ]

[ s d o4 _Dosdan_cir | [ S Y L E ]

[171]

Figure 5.9: configuration Software étape 4

Alors dans cette section on a configuré les modules d’interface de communication CI840,

et les module d’entrées sorties.
5.4.3 Programmation
Aprés la configuration Hardware et software on commence la partie programmation, le

travail est genéralement se fait avec des FBD, la premiere étape est d’ajouter une nouvelle

tache dans AC4.USER Task pour les nouveaux séparateurs de la fagon suivante:
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— @10 AC3 [ACB00FR) Object Selaction
—[E11 AC4A [ACBI]UFFli
(=W ACAUSATask = DefaultTaskTASK e
=g; :g: 'SOEFI;I Check L';':.ﬂ“l |F|»-:I::I.rrT:tl TRSKIRED
@03 ACAEAU-
E02 ACASYSTask [T oo
ol next level
Search
[k | Carcel
v naee pavuwusny Configuration: Redundant Task TASKMRID
ame: [AELFawE oreiorr .
.1u hca [Aca““FH] :umbercfulugam [EIeH Dv pecsEmES e Tl
E11 AC4 (kCOOFR}) | s Tl
&= ntereal mode | Eauidistant S Cirawing oot
—BE 01 ACAUSRTask [TASKLIST) = de G i Pgeits
L @01 AC4 10 (TASKIRED) (Cycc Tds00ms) € | e i "
Frioiige: [ =] Hsg. teur =|
@02 ﬁlCll SER [ThSKJFlEDI [CycllcTﬂﬁlll]ms] e
Siza & = EBp= |
WIERACA New-S [TASK/RED) [Cyclic, T41<) | I | S— =
—&0 [mamm ] |
Mnal

Figure 5.10: création de la tache AC4_New-S

Et de la méme facon on crée les objets qui suite pour obtenir une tache de programme en
FBD

@10 AC3 [ACB0OFR)
L [11 AC4 (ACB0OFR

— B0
5101 ACA |0 [TASK/RED) [Cyclic,T#500ms)
@02 AC4 SER [TASK/RED) (Cyclic,T#500ms]
@03 ACAEAUINJ [TASK/RED) [Cyclic,T#1s)
L [204_AC4 New-S _[TASK/RED) [Cyclic,T#1s)
C201 HP [PL) (On)

@01 HP-PID [FBD)
D02 HP-MES [FBD)

——[J 03 HP-VANNES [FBD] |

Figure 5.11: création de la tache HP

Programme pour le séparateur HP est partager sur trois taches : PID, MES et VANNES.
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Nous avons juste créé un programme pour les régulateurs.

Comme il existe deux types de séparateur (HP haute pression, MP moyenne pression),

mais nous dans notre cas, nous avons choisit le separateur HP,

» HP_PID : contient trois régulateur PID pour le niveau d’huile, niveau d’eau et de

pression de gaz, chaque régulateur est programmé comme montre la figure suivant :

TiZn-FLiz
= Ero |-
[ W] In sLif
DIs stz
I Sial
Lz sial
L3 EFF |
| S I 1 - I
P g T e
= Eno | -
) PY IEI ouT
4 EES ov |
- DTE CE
- OH ASF
- 0L
ota
OTRa
- L1 LOT _;
Jiz Lozf
diz Loz
Jia oafb
CF
™ 2
TD
co staa |
Jracu e[
- MDD STR}|
loas sLif
4 DGO SLz
lrae sLz |
- =1 SL+ |-
-4 M A ERF
I =o0_PT_i121_ERe - rara STA
il 5 1 TRC
I @i000_|_Z502 T =]

Figure 5.12: schéma du bloc de régulation

- c’est le transmetteur (pression, niveau)
- c’est le régulateur on utilise un régulateur universel continu

- c’est la sortie qui va commander la vanne de régulation

A W N -

- c’est la position de la vanne

Le régulateur a un mode track (TRC), si TRC est activé c’est-a-dire égale a 1 logique alors
le régulateur est désactivé, s’il y a un arrét d’urgence du traitement d’huile pour le régulateur
de gaz, et a la fermeture de la SDV pour ’huile et I’eau donc ce mode est activé.

On vérifier s’il n’y a pas d’erreur et sauvegarder le projet, on charge le programme dans
les stations DCS pour cloturé la partie Software, on charge la modification dans I’automate de

la maniére suivante :
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Aller au mode en ligne apres sélectionné la station qui a subit la modification et on clic sur

load aprées changed objects.

carch!  Edit  System Options Help

Project  Search!

cffjdlom -S| RREE B iy @

Eﬂﬂ ro_hbk_dcs Yariables
I—%I]_I hh_k_d.:s (CONF) ?ﬂg?ﬁhh:dc Messane cnfnflguratlun

o e D = M Changed obiects
—— (02 AC E [DPS) I SEIEERER
—Eg: EEC-EP-[FG?‘% ——@ 03  Parameters...
e ——( o4 - _ ction
—— 05 OPC2 [GWY) L o5 Yersion informations.. . ction
—— ([ 06 OPC3 [GWY) —Y | 1 ction
—— (07 OPC4 [GWY) — i ' ction
——[E 08 ACT [ACBOOFR) - 308 AC1 (ACBOOFR)No connection
——[# 09 ACZ [ACBOOFR) ——[F 09 ACZ [ACB0UFR)No connection
——[H10 AC3 [ACBDOFR T . ACAONERING connection
R ACA [ACBOOFR] EXRRMACA [ACBODFR]No connection

whale station J =k

H0? Pool 02 Pool

Figure 5.13: charger la configuration software et hardware dans les stations

5.5 Partie simulation

Pour mieux comprendre le fonctionnement et la régulation d’un séparateur avec
I’automate AC800, nous avons créé une simulation sur le logiciel CBF qui nous permet de
visualiser le fonctionnement de séparateur. Dans cette partie nous présentons les étapes de

simulation.

Notons que les deux logiciels d’automate AC800F, CBF et Freelance sont les mémes

(CBF: ancien version et Freelance: la nouvelle version).
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5.5.1 Les étapes de simulation

Dans le logiciel CBF existe deux configurations pour crée un projet qui sont:

Configuration software: c’est la partie ou on déclare le programme et on visualise (la
partie HMA).

Configuration hardware: c’est la déclaration d’automate, la configuration des

modules des entrées sorties et la création d’une station opérateur pour ’HMA.

5.5.1.1 Partie software

Lancer le logiciel Freelance Engineering ensuite créer un nouveau projet

FreCidarya == poEs -
Enregistrer dans : L proj - O ? ® [E~
Project T Nom ° Modifié le Type
N e S | EDM 16/08/2018 19:18 Dossi
i E"”F"FCETE”“ | FDTBulk 07/09/2018 12:17 Dossi
recents

D . Images 16/08/2018 19:18 Dossi
- B memoir 02/07/2018 18:05 Fichit
. H| nv_sep 15/09/2018 12:53 Fichit

Re les =
’ e B8] nv_separateur 16/09/2018 11:06 Fichic
O 8| pro 06/09,/2018 21:52 Fichit
N |H| sep_ummito 14,/05/2018 12:38 Fichit
|H| séparateur 04/05/2018 22:16 Fichit

nv_separateur 25/06/2018 17:23 Fichit
25/06/2018 17:50 Fichit
05/05/2018 19:23 Fichit

nt rodif 05m5f2|[]18 19:02 Fichit

=]
. MNom du fichier : w hd Enregistrar
e

Figure 5.14 : lancer le logiciel

Freelance
Engineer.dg Ay

Ordinateur

On commence par la configuration software

[ Object Selection ==
Object Selection
Configuraton CONF
| oK ] [ cancel |

Figure 5 .15 : configuration software
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Pour créer le programme on clique sur Processe station D-PS (station de traitement)
ensuite on clique sur USRTasqgk. Dans ce cas donc on va choisir USRTask.

[ Object Selection (|

Graphic macro pool P-MAC -
OPC Funchion block library OPC_FB-LIB

OPC-Server OPC-3

Operator siation D-05

Process Poral B Conhg Serer - PPB-CS

Process station D-PS B
Redundant gatewsy statien D-GS/RED ﬁ
Redundant process station D-PESRED . Ul SD D'%
Systerm S00xA Aspect Sepver - BD00A-AS

e h \SRTask (TASKLIST)
o) [Comm) E&Z Sof.SYSTask (TASKLIST)

Figure 5.16 : les étapes de créer un programme

Dans cette étape, on va d'abord cliquer sur la commande « Insert nextlevel » dans la barre
d’outils. Ensuite, on va choisir la commande « TASK TASK », ensuite le langage de
programme (FBD: langage des blocs).

On va choisir le langage CBF (fanction bloc diadramme) pour déclarer les blocs de

régulation.

Object Selection e

 ObjectSeecton

"

Default Task TASK ‘
Task TASK

1L program IL
LD program LD
ST program ST

Figure 5.17 : le langage FBD

E
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Les trois blocs des boucles de regulation

Carfigawson: A0 progrem FEO - f || corsgormion: FiO progren D 4 e
Hame:  bouce ol o o | o |
Trpe: FBD .hﬂm. -En-nnhu-ur-

 Drawng foter _ Dtmnngtacter

— =] 01 emulYsSRT ask (PL) [On)
—— [ 01 ucl huil (FBD)
—— [ 02 boucle'_eau ( D)
—— [ 02 boucle_gaz (FBD)

Figure 5 .18 : Bloc de régulation

On a terminé le c6té programme d’automate, on passe a la partie interactions homme-
machine (HMI) c’est la partie ou on peut contrdler et communiquer avec le séparateur.

On revient a la configuration software, on choisit la station d’opérateur

L* ko [ Object Selection fomtSm
0 nv_separateu
=] 01 nv_separateu (CONF) Common display pool P-CD -
oW Gateway station D-GS
ol Softvare . Graphic macro pool P-MAC
[# 01 SIMU (P-FB
L OPC Function block library OPC_FB-LIB
¥ 02 P-MA ( P'MAC) DRGGerver OPC-S b
[# 03 P_S (EMULATOR) | | |t le
=] 04 HMI VIS) Process Portal B Config Server - PPB-CS
Process station D-PS e
. ] 01 HMI (FGR) Redundant gateway station D-GS/RED
=] 02 Pool Redundant process station D-PS/RED X
B01 Soft (F3-CLASS)
301 Soft_P (FB-FBD)
[ ok ] [ cancel |

Figure 5.19: la partie homme-machine
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Ensuite on va créer une page graphique. Pour créer cette page on clic sur HMI puis niveau

suivant enfin Grafic Display FGR

On va choisir le Graphic display (FGR) pour schématiser le séparateur

[=] 01 nv_separateu
L—[= 01 nv_separateu (CONF)
L= 01 Software (SW)
& 01 SIMU (P-FB)

¥ 02 P-MA (P-MAC)
F 03 PS EMULA/TD(
= 04

[=] 02 Pool
L—[= 01 Soft (FB-CLASS)
L—[@ o1 Soft_P (FB-FBD)

-

Object Selection

==

Structure node

Disturbance course log DCL_D-0S
Excel Report REPORT

\
\
EL
[yl
&
%]
=3
o
-
[4y]
il
o
]

Signal sequence log 1 3501
Signal sequence log N S3LN

STRUCT

»

[

ok | [ cancel

)

L =

Figure 5 .20 : La partie graphique

5.5.1.2 Partie configuration hardware

Cliquer sur cette icdne pour passer a la partie hardwar

Hardware structure Search! Edit 1O editor! Sy‘m

G Vs s (iwsvs)

Cross references! Options

2E8Q@ A RO ESX (ML 2B o |8 |5 &£ &8 @

Back! Help

+ [S]] e (32

o

CONTROL NET il

o

Insertion d’automate

fot

Figure 5.21 : étape 1 choix d’automate

Insertion d"HMA

Double clic sur 1 pour choisir I’automate et double clic sur 2 pour choisir I’operateur HMA
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Puisque I’automate n’est pas réel donc on va choisir un émulateur

ACTOOF  Process station (AC 700F)

AC800F  Controller AC 800F

AC800FR  Redundant controller AC 800F
ACY00FL  Process station AC 900F Lite

AC00F  Process station AC 900F

ACS00FRL  Redundant process station AC S00F Lite

FC FieldController

FCSELECT  FieldController Sefect

PS Process station DCP

PSR Redundant process station DCP

r

ACOFR__ Redundantpocesssaion C00F |
EMULATOR  Controller Emulator :

— -
Resource Allocation M
CONTROL NET
Resources:

EMUL

ENot assii ned to resuuroei

oo

e ————

Figure 5.22 : étape 2 choix d’automate

Double clic sur 1 et 2 pour I’affichage d’opérateur et ’"HMI

’——__
Insert New Object

GWY  Gatewa

IEMULATOR  ContollerEmulatr
FC FieldContrller
FOSELECT  FieldConroler Select

Figure 5.23 : affichage d’opérateur et HMI
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On passe a la création des boucles de régulation

— = 01 emulUSRTask (PL} (On)

Figure 5.24
Double clic
T
EN END
o B
o5F i3
J0TE CEw
4 0H ]
401
074
ot
aLf L0
qL2 L0z
qL3 L3k
44 3%
i
TR
T
co WA
] 3E
Moo 5TR
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M| sl
M, ERR
g iTA
TRC E

Figure 5.25 : boucle de régulation d’eau

] 01 bouwucle il
] 02 boucle _eau [(FBD)
02 boucle _ga=z= (FEBED)

(FBD)

: Les blocs fonctionnels

LIC 103
EN ENOF
-Z__LT_N Eg Ug; _-_l."ﬁ'_m

40TE: CEr
o0H &SP
oL
o0TA
oOTH
ali LOle
al? L2
qL3 LO3
al4 L04p

cP

TR

]

co SMat
4Ol EER
40D STRt
40GS ELIF
4060 st
{ME 5L
1L SLét
{4 ERRE
{1 T8
4TRC II—

Figure 5.26 : boucle de régulation huile
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Figure 5.27 : Boucle de regulation gaz

.
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Enfin on a créé un séparateur avec trois boucles de régulation comme le montre cette
figure:

el mm

—

Régulateur de pression

t 1!0.0 Y% -

g

[ [Lic_104] Régulateur de niveau eau
twn.n%
N

Régulateur de niveau huile

figureb.28: visualisation de séparateur

Si on clique sur I’image de régulateur PIC 105 ou LIC 103 ou LIC 104 le programme

affiche les photos suivantes : pour modifier les paramétres (la consigne ....).

|

Figure 5.29 : Image des régulz;féurs (PIC_105, LIC_104 et LIC_103)

E
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5.6 Résultat de la simulation

La figure (5.28) représente la régulation de la pression et du niveau de séparateur.
La courbe rouge représente le niveau d’huile.

La courbe jaune représente la consigne d’huile.

La courbe bleue représente le niveau d’eau.

La courbe verte représente la consigne d’eau.

La courbe bleue-vert représente la pression de gaz.

La courbe mauve représente la consigne de gaz.

Figure 5.30 : courbe des signaux

On remarque que le signal de consigne est suivi par le signal de mesure de la pression ou

de niveau jusqu’a la superposition entre les deux courbes.

F
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5.7 Discussion

Dans ce chapitre nous avons réussi a concevoir le programme qui commande notre

séparateur et nous avons cité toutes les étapes afin de le simuler.

)
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Conclusion générale

Ce travail donne une démarche générale et la procédure a suivre pour réaliser I’intégration

des nouveaux separateurs.

L’¢tude de I’installation de nouveaux séparateurS dans 1’unité de traitement du brut a
aboutit a la proposition de la modification de certains instruments et la mise en place d’autres

instruments sur les nouveaux séparateurs.

Le systéme de contréle commande DCS ABB AC8OOF est tres puissant dans les solutions

globales de contrdle car il présente beaucoup d’avantages : rapidité, robustesse.

Vu T’instrumentation actuelle des nouveaux séparateurs il est essentiel de faire des
modifications c6té instrumentation et I’ajout de certains instruments. Pour le coté systeme de
contréle commande une modification du programme de contréle de 1’unité de séparation a été
élaboré, en proposant une structure Hardware et un nouveau programme pour intégrer la

nouvelle séparation.

Ce projet était une occasion d’appliquer nos connaissances acquises durant notre
formation. Il nous a permis d’acquérir un savoir-faire dans le domaine pratique, de tirer profit
de D’expérience des personnes du domaine et d’autre part, d’apprendre une méthodologie
rationnelle a suivre pour 1’élaboration des projets d’automatisation. Cela a été pour nous une

expérience tres enrichissante.
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Annexe

Les différents types des données

Type de données Type de données :BYTE
Désignation : Booléen Désignation : Octet
Bit 1 Bit :B
Echelle : O(False), 1(True) Echelle :0...255 (0...2E8-1)
Exemple 10, 1, FALSE, TRUE Exemple : 0, 55, 220000 0011, 8%#377, 1680A
Visualisation signal : Noir, fin Visualisation signal : Gris, épais
Type de données - INT Type de données : UINT
Désignation : Entier avec signe Désignation : Entier non signé
Bit :16 Bit :16
Echelle :-32768 ... +32767 Echelle 10 ...65 535
Exemple :3,-3,12435 Exemple : 4000, 125, 66
Visualisation signal : Vert vif, épais Visualisation signal : Azur (Bleu fonce), épais
L L

Type de données : DINT Type de données : UDINT
g:ﬂiﬂm : Double entier avec signe B“Désa' nation : Double entier non signé

i 132 i 132
Echelle c-2 147 483 648 ... +2 147 483 647 Echelle 10 ...4 294 967 295
Exemple 1 -34355, +23456 Exemple : 123456789, 4566
Visualisation signal : Vert fonce, épais Visualisation signal : Rouge, épais
Type de données : WORD Type de données : DWORD
Désignation : Mot Désignation : Double mot
Bit :16 Bit 132
Echelle :0...65535(D ... 2E16-1) Echelle :0... 4294 967 259 (0 ... 2E32-1)
Exemple : 240000 0000 000D 0001 Exemple : 0, 656, 2#0...0...0...0...0...0...0...0001
Visualisation signal : Cyan (Bleu clair), épais Visualisation signal : Magenta (= Violet), épais

| [
& L=
Type de données : TIME Type de données : DT
Désignation : Temps Désignation : Date + heure
Bit :32 Bit : 64
Echelle 1 -24d20h31m23s648ms ... Echelle » 1970-01-01-00:00:00.000 ...
+24d20h31h23s647ms. 2099-12-31-23:59:59.999
Exemple : T#22s, T83m30s, T#1hS5m Exemple : DT#1996-02-16-22:12:31.132
Visualisation signal : Jaune, épais Visualisation signal : Ocre jaune, épais
Type de données :REAL
Désignation : Réel virgule flottante (Format IEEE)
Bit 132
Echelle 1 +-1.175494351E 38 +-3.402823466E 38
Exemple 1 0.0, 3.14159, -1.34E 12, -1.2234E 6,
12.6789E 10

Visualisation signal : Noir, épais

Y
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Résumeé

Ce travail donne une démarche générale et la procédure a suivre pour réaliser I’intégration

des nouveaux separateurs.

L’¢tude de I’installation de nouveaux séparateurS dans 1’unité de traitement du brut a
aboutit a la proposition de la modification de certains instruments et la mise en place d’autres

instruments sur les nouveaux séparateurs.

Les insuffisances en matiére de qualité de séparation rencontrées a 1’unité de traitement de
brut de Haoud Berkaoui ont pouss¢ SONATRACH a s’intéresser a I’installation de nouveau

séparateur

Ce projet ¢était une occasion d’appliquer nos connaissances acquises durant notre
formation. Il nous a permis d’acquérir un savoir-faire dans le domaine pratique, de tirer profit
de I’expérience des personnes du domaine et d’autre part, d’apprendre une méthodologie
rationnelle a suivre pour 1’élaboration des projets d’automatisation. Cela a été¢ pour nous une

expérience tres enrichissante.

Mots clé :

L’automate AC800F
Logiciel CBF
Systeme DCS

Le séparateur S1E
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