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RESUMES (Francais et Arabe).

Le but de ce travail est d'é¢tudier et d'améliorer les méthodes et techniques utilisées dans la
fabrication de briques rouges a la sociét¢ SARL BRIQUETERIE BISKRIA.

Dans ce travail, nous avons mené une étude sur la section spécialisée dans le controle de
réservoir d'eau, a savoir un ensemble de différents systémes et machines jouant le role de systeme
automatisé assemblés intelligemment pour garantir la qualité du produit et nous sommes également
concentrés sur 1'étude d'un périphérique API 1512 fonctionnant comme un gestionnaire de taches et

contrdlant tous les périphériques a travers les programmes de surveillance.
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Introduction générale

Dans le sillon de 1’automatique apparut plusieurs autres « tiques » et entre
autres, I’informatique et la robotique, d’abord en 1968-69 aux Etats-Unis, que les
premiers automates industriels ou « contrdleurs Programmables » firent leur
apparition, leurs premicres applications furent d’abord le remplacement des horloges
de contr6le du temps des employées ; par la suite, leurs multiples utilisations
industrielles, en particulier sur les lignes de production des usines, deviennent
indispensables non seulement au point de vue contréle, mais aussi du coté
économique pour l’espace et I’entretien ,C’est alors que de nombreux Systemes a
relais durent céder leur place, les premiers automates programmables n’effectuaient
que la commutation ON/OFF (et Vice-versa) avec la possibilité de temporisation
comme les relais. leurs Applications étaient limitées seulement aux procédés
répétitifs ainsi qu’a certaines machines, par contre, leurs avantages consistaient dans
une installation plus facile, la visualisation des étapes , ils possédaient des
indicateurs diagnostiques permettant la localisation des pannes, c’était déja mieux
que les relais, en plus de Pouvoir étre reprogrammé advenant un changement de
fonction ou de procédé, de 1970 a 1974, la technologie des microprocesseurs (du
moins les premiers) ajoutérent une plus grande flexibilité et une « intelligence » a
I’automate programmable, les capacités d’interface avec I’utilisateur s’améliorent
I’automate programmable peut ,maintenant exécuter les opérations arithmétiques en
plus des opérations logiques, il manipule les données et les adresses, il effectue la
communication avec d’autres automates ou ordinateurs, donnant ainsi une nouvelle
dimension aux applications de [|’automate programmable a console de
programmation s’allie avec un moniteur permettant la programmation Avec des
symboles familiers de relais ce qui facilite beaucoup la compréhension et le

dépannage car la logique peut étre vue dans la méme forme que les dessins a relais.

Les automates programmables utilisent une mémoire non-volatile (RAM+Pile,
EEPROM Ou EAPROM par exemple) pour emmagasiner les instructions, ces
derniers accompliront des fonctions logiques, arithmétiques, de temporisation, de
comptage et de manipulation des donnees, les fonctions de contrdle PID et d’autres
fonctions Complexes comme le contrble numérique de processus sont présentes,
puisque les automates programmables ont été congus pour accomplir des opérations
semblables a celles des relais, la programmation est basée généralement sur la

nomenclature des diagrammes en échelle (ou schéma a relais).des langages de haut
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niveau ont été aussi implantés sur certains automates afin de produire une plus

grande flexibilité de programmation.

Dans ce contexte, nous avons programmeé la zone de surveillance des eaux qui
joue un réle important dans ’'usine SARL BIREQUETRE BISKRIA état de Biskra,
nous avons amélioré la zone de préparation, qui est I’élimination ultime du probleme

de I’arrét des eaux.

L'unité de programmation centrale est un automate programmable industriel
siemens APl ET 200SP CPU 1512SP-1 PN avec un interface homme-machine
HMI (Human Machine Interface) TP700 Comfort.

Ce mémoire est organisé comme sulit :

- Le premicere chapitre présente les différents ateliers existants a 1’intérieur de
I’usine de fabrication de brique d’une part et d’autre part de détailler chaque
phase de I’atelier a sa propre tache d’exécution.

- Le deuxieme chapitre expose Les systémes automatisé présente certain
capteur, et moteurs et les Pompes qui sont utilisé dans notre application, et en
générale dans I’industrie moderne.

- Le troisieme chapitre décrit la structure général d I’API est ensuite détaille
I’API ET 200SP, son utilisation et sa programmation. Un apercu sur le
logiciel Tia portal et le logiciel de création de schémas électriques winRelais
est ensuite donné briévement.

- Le quatriéme chapitre est dédié a lamies en ccuvre de la solution et explique le
Guide d'Etude de Modes de Marche et d’Arrét (GEMMA) de la zone que nous

avons programmee.
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CHAPITER 01 Présentation de l'usine de La SARL BRIQUETERIE BISKRIA
et la chaine de production du brique

1.1 Introduction :

La SARL BRIQUETERIE BISKRIA se caractérise par la haute qualité de ses
produits et vise toujours a maintenir sa position de leader dans la production de briques
rouges, la société s'appuie essentiellement dans sa politique sur les nouvelles
technologies, la société assure toujours la qualité grace a son expérience et a son controle
dans la fabrication (des matiéres premiéres au produit fini). Il comprend trois étapes
principales pour la fabrication, la préparation et la production et le dépilage.

Dans ce chapitre, nous présenterons a la SARL BRIQUETERIE BISKRIA une
présentation de la chaine de production de briques, puis du processus de fabrication et
d’organisation, ainsi que du sujet de notre étude ensuite ses étapes (processus) de

fabrication et son organisation ainsi que présenter notre théme d'étude.

1.2. Brique :

La brique rouge reste le matériau de construction de basse et on peut y trouver
partout les matiéres premiéres nécessaires a sa fabrication la brique réunit toutes les
propriétés souhaitables pour les matériaux de construction : prix, propriétés mécaniques
et thermiques, facilité de fabrication, durabilité, résistance aux intempéries, la
consommation de la brique rouge connait une grande croissance, cette croissance est liée
directement a la croissance de I’industrie du batiment et des travaux publiques, cette
brique est préparée a partir de I'agglomération d'argile et de sable et avec de I'eau, puis

c'est séché, Il est ensuite cuit au four.

1.3. Présentation de la société :
1.3.1. Définition :

SARL BRIQUETERIE BISKRIA est une société algérienne, créée en 2013 sous
la forme juridique de la SPA (société par actions), la SARL BRIQUETERIE BISKRIA
est située dans la zone industrielle de BRANIS, Biskra-Algérie.

Il s'agit d'un complexe industriel comprenant la zone de préparation, la zone de

production et la zone dépilage, qui fabrique toutes les briques rouges.
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CHAPITER 01 Présentation de l'usine de La SARL BRIQUETERIE BISKRIA
et la chaine de production du brique

1.3.2. Historique de la société SARL BRIQUETERIE BISKRIA :
4 Date début des travaux de construction : juin 2014.

# La somme générale de projet :2.805.000.000.000 DA

# Durée 48 mois achevés vers Juillet 2017,

+ Capacité théorique de production :370000 tonnes par ans.

% Les espace de 1’usine63589 m?

Nombre géneral des effectifs est de 317 travailleurs composés de :
* 4 cadres.

* 13 maitrises.

+ 150 opérateurs.

* 10 électriciennes.

# 10 mécaniciens.

# 35 Travailleurs Nettoyage.

# 30 Travailleurs Lubrifiants et lubrifiants

% 30 soudeurs.

* 8 tourneurs.

* 14 Gardien de sécurité+ 3 HSE.

* 7 Assistant administratif

+ 3 magasiné.

1.3.3. Présentation de La SARL BRIQUETERIE BISKRIA :
1.3.3.1 Atelier de préparation :

L’atelier de préparation des argiles se constitue des équipements suivants :(07)
alimentateur : (2 pour 1’argile ,1 pour sable, 1pour fabrication A,1 pour fabrication ,2
alimentateur pré-finisseur), (01) des agrégateur, (01) broyeur dégrossisse, (02) malaxeur,
(01) broyeur pré- finisseur, (02) laminoir, (35) convoyeurs (tapis),(01) drague, (02) zone
de Stock.

1.3.3.2Atelier de fabrication A et B :

L’atelier de fabrication est constitué¢ des équipements suivants :(02) Malaxeur,

(04) laminoir, (02) Mouleuse, (35) Convoyeurs (tapis), (02) Pré coupeur, (02) Coupeur
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et la chaine de production du brique

multi fils, (02) Séchoir (temps de séchage 4 heures), (02) empileur, (03) Four, (02)
dépileur automatique, (02) nettoyeur de wagon

1.4. Les différents types brique que I’entreprise produit :

La brique est un matériau de construction qui est fabriqué en portant une petite
quantité d’argile, préalablement mise en forme, a une température appropriée la

température de frittage.

Les particules d’argile commencent alors a fondre et s’agglomérent pour former
une masse a caractére pierreux. Apres la cuisson, la brique conserve une certaine
porosité, qui lui confére d’ailleurs des propriétés spécifiques et la distingue des autres
matériaux de construction. Les briques se diviser en 3 groupes principaux sont : brique
ordinaire, brique poreuse, brique d’argiles creuse a perforation. L’entreprise La SARL
BRIQUETERIE BISKRIA produire seulement du brique ordinaire et précisément les

model 8 trous (10 cm) et 12 trous (15cm) et Briques spéciales pour les toits.

Fig. 1.1 : Brique ordinaire perforées

1.5. Principe de fabrication des briques :

Les briques sont une argile qu’obtient leur état final par étre cuisses d’environ
1000C°, Par des combinaisons chimiques a partir de 700 C°, I’argile en perdant son Eau,
se transforme en terre cuite. L’oxyde de fer des argiles donne la coloration aux Briques.
En général la fabrication des briques se compose des cing opérations principales comme

indiquées sur le schéma suivant :

Préparation des
matiéres premiéres

Broyage et I
malaxage a20-

el e Bl

Moulage Séchage | | Cuisson

Fig. 1.2 : Schéma de la fabrication des briques
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CHAPITER 01 Présentation de l'usine de La SARL BRIQUETERIE BISKRIA
et la chaine de production du brique

1.5.1 Extraction :

La maticre de la brique de terre cuite est 1’argile, il faut entendre ‘argile’ au sens
large et considérer également les terres limoneuse et schisteuses, matieres premiéres de
méme composition minéralogique que 1’argile, I’argile est extraite dans des argilieres
situées en zone d’extraction. L’argile est omniprésente dans le sous-sol et ses propriétés

différentes en fonction de I’origine géologique.
1.5.2 Préparation d’argile :

Il Ya deux opérations principales pour la préparation sont le broyage
premiérement et passe par laminoir et deuxiemement Le mélange (argile +sable) par le
Malaxeur et finalement par laminoir et avec cette derniére étape placée dans le stock afin
qu’il soit prét pour la phase de fabrication, le but est d’obtenir une masse argileuse bien

homogeéne qui sera facilement transformée en produit fini.

Fig. 1.3 : Broyeur de la matiére premiére.

Apres le broyage ’argile est mise a stock prét pour la phase de fabrication, alors

le distributeur commencer par envoyer la matiére premiére vers laminoirs.

Fig. 1. 4 : Laminoirs
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Laminoir broie la matiére premiéere pour la derniére fois et la convoyer au malaxeur et

puis la matiére sortirai par la mouleuse en forme de briques directement vers le sechoir.

Fig. 1. 5 : Malaxeur.

1.5.3 Séchage :

Avant d’étre cuites, les briques crues doivent encore perdre une grande partie
de leur teneur en eau — du moins en est-il ainsi pour la plupart des argiles, le séchage se
poursuit jusqu’a ce que les briques ne contiennent plus qu’environ 2% d’eau, le risque
serait en effet de les voir se fendre ou éclater sous la dilatation de la vapeur dans la
masse. D’autre part, la stabilité dimensionnelle du produit n’est obtenue qu’au terme du

retrait consécutif a la dessiccation.

Le séchage s’opére dans des balanceurs ou des tunnels ou il se poursuit de
maniére réguliere et rapide (généralement de 2 a 4 jours), on utilise I’air chaud de la zone
de refroidissement du four pour le séchage des briques, la température et le taux
d’humidité sont contr6lés tout au long du processus de séchage, au moyen d’un systéeme

informatique régle de facon trés précise.

Fig.1.6 : Empileur
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et la chaine de production du brique

1.5.4 Four :

C’est la dernicre étape que doit subir la brique d’argile fagonnée et séchée, avant
de pouvoir devenir une brique de terre cuite a proprement parler, c’est 1a une phase d’une
grande importance qui doit se dérouler trés progressivement, on augmente graduellement
la température jusqu’a I’obtention de la tempeérature de four (comprise entre 850 a

1200°C, en fonction du type d’argile), on diminue ensuite progressivement la température

jusqu’au refroidissement complet.

Fig. 1.7 : Entrée de briques préparées au four.

1.5.5. Dépilage :

Apres la cuisson, les briques sont prétes a étre transportées et livrées sur chantier.
Pour des raisons de facilité et de sécurité, elles sont préalablement empilées sur des
palettes et emballées de fagon a minimiser la quantité d’emballage utilisé, le wagon sort de
four et sois transporté par transbordeur vers la zone dépileur.

e ’/*‘” ii/bnll"”
2 ||

A 3

-nm “"l

Fig. 1.8: Sortie de four et la zone dépileur
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et la chaine de production du brique

1.6. Operations de maintenance préventive :

L’entretien des différents équipements de la réalisation de I’unité de la

briqueterie s’effectué selon le programme cité ci-dessous (TAB 1.1).

Désignation Entretien Frégquence

Motoréducteur Vérification niveau d'huile 1 fois par semestre
vidange

électricité -Vérification d'ompirage -1 par jour
-Vérification des fins de -1 fois par mos
course -1 par jour

-Serrage borniers
-Dépoussiérage des cellules
photo électrigue

Rouleaux -Nettoyage et graissage 1 fois par mois
-Vérifier |'état des rouleaux

Palier Graissage 1 fois par mois

Circuit pneumatigue -Vérification des flexibles 1 fois par mois

-Nettoyage des distributeurs
-Mettoyage des silencieux et
filtres

TAB 1.1 Les opérations de maintenance.
1.7. Eléments de la partie de commande :

La partie commande d'un automatisme est le centre de décision. Il donne des
ordres a la partie opérative et recoit ses comptes rendus. La partie commande peut-étre
mécanique, électronique ou autre. Sur de gros systemes, elle peut se composer de trois

parties : un ordinateur, un logiciel et une interface.

Dans l'usine SARL BRIQUETERIE BISKRIA se base sur plusieurs automates
programmables industriels Siemens (S7-300, ET 200SP CPU, S7-1500, Schneider
Modicon M340), nous avons choisir la chaine de contrdle de 1’eau du brique est
commandé par API (ET 200SP CPU 1512SP-1 PN), pour traiter les informations.
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et la chaine de production du brique

Fig. 1.10. Siemens ET 200SP CPU

Fig. 1.11. Schneider Modicon Fig. 1.12. Siemens 1511C-1 PN

1.8. Conclusion :

Dans ce chapitre nous avons représenté la briqueterie La SARL BRIQUETERIE
BISKRIA en parallele avec explication des différentes étapes de fabrication de briques et
le rble, et montré en bref le cycle d’usine et comment il fonctionne et d’autre part les
opérations de maintenance préventive de I’entretien des différents équipements
de I'unité de briqueterie.
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CHAPITER 02 Les systéemes automatisés

2.1. Introduction :

Un systeme automatisé est composé de plusieurs éléments concus pour effectuer
un ensemble de taches programmees. Il simplifie, sécurise et rend moins pénibles les
taches de production ou de la vie courante, un systéme automatisé est toujours composé
d'une partie commande et d'une partie opérative pour faire fonctionner ce systeme
I'opérateur (personne qui va faire fonctionner le systéme) va donner des consignes a
la partie commande, celle-ci va traduire ces consignes en ordres qui vont étre exécutés
par la partie opérative, une fois les ordres accomplis, la partie opérative va le signaler a
la partie commande (elle fait un compte-rendu) qui va a son tour le signaler a I'opérateur,
ce dernier pourra donc dire que le travail a bien été réalisé, un systéme automatise se
caractérise par sa capacité a s’adapter a son environnement et a €tre programmé par ses
utilisateurs (portail automatique, systéme d’alarme, régulation de chauffage...),pour cela,
il dispose d’une chaine d’informations (partie commande) qui commande une chaine
d’énergie (partie opérative) agissant pour obtenir 1’effet attendu (mouvement, son,
chaleur),pour traduite les informations provenant de la partie commande vers la partie

opeérative, vis et versa, on place une interface programmable entre les deux parties.

Capteurs
Signaux ‘\ Compte rendu ‘

Partie Interface P?I'tl? ‘
commande programmable Operatlve‘

Consignes /' Ordres g | Actionneurs

Fig. 2.1: Le systéme automatisé
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2.2. Histoire de I'automatisme :

En 1623, le scientifique allemand Wilhelm Schickard invente la premiére machine
a calculer, qui sera suivie de celle élaborée par Blaise Pascal dix-neuf ans plus tard. En
1745, Jacques de Vaucanson congoit le premier métier a tisser entierement automatique,
prototype dont s’inspire le mécanicien frangais Joseph-Marie Jacquard pour fabriquer, en
1793, un métier a tisser dont les séquences d’opérations a effectuer sont inscrites sur des
cartes perforées : I’automatisation appliquée a I’industrie est née. Elle s’épanouira et se
généralisera a D’ensemble des activités industrielles dans la premicére moitié du
XXe siecle, en association avec I’instauration de nouvelles méthodes d’organisation
scientifique du travail, inspirées des travaux de Taylor. Depuis lors, elle ne cessera de se
perfectionner grace a 1’utilisation des techniques issues de 1’électronique, de la robotique

et de I’informatique.

2.3. Objectifs d'un systeme automatisé :
e Produire a qualité constante

e Fournir les quantités nécessaires

e Augmenter la productivité

e Améliorer les conditions de travail
2.4. Partie commande :

La partie commande d'un automatisme est le centre de décision. 1l donne des
ordres a la partie opérative et recoit ses comptes rendus. La partie commande peut-étre
mécanique, €lectronique ou autre. Sur de gros systemes, elle peut se composer de trois

parties : un ordinateur, un logiciel et une interface.

Elle adresse des ordres de la partie opérative et des signaux a 1’opérateur, elle

regoit des consignes de 1’opérateur et les comptes rendus de la partie opérative
2.5. Partie opérative :

Elle adresse des comptes rendus a la partie commande ses actionneurs exécutent
les ordres recus. Ses constituants agissent sur le systéme ou sur son environnement, ses
capteurs réagissent a 1’état du systeme ou de son environnement. Ils rendent compte de

cet état, elle est généralement composée d'actionneurs, de capteurs.
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D’effecteurs et d'un cadre. Plus simple : la partie opérative recoit les ordres de la
partie commande et les exécute

SYSTEME AUTOMATISE
Opérateur I.""Parlie commande Partie opérative

Consigne | Ordre ‘Production

Actionneur ——’

: Programme Phénomene

Signal | Compte-rendu

b maay

Capteur ‘_

Détection physique

Dialogue

Dialogue
d'exploitation

de fonctionnement

Fig. 2.2 : Représentation d'un systéme automatiseé.

2.5.1. Les capteurs :

Les capteurs sont des composants d'automatisme qui ont pour but de récolter une

information sur la partie opérative et de la retransmettre a la partie commande qui pourra
ainsi la traiter.

Energie
Grandeur v Signal
physique électrique
- température - signal logique (TOR)
- pression - signal analogique
- force - signal numérique

Fig. 2.3 : Schéma fonctionnel d*un capteur
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2.5.1.1. Les capteurs TOR :

Ces capteurs génerent une information électrique de type binaire (Vrai ou faux)

qui caracterise le phénomene a détecter ou capter.
1. Les capteurs inductifs

La technologie des détecteurs de proximité inductifs est basée sur la variation d’un
champ magnétique a I’approche d’un objet conducteur du courant €lectrique. Leur usage
est uniquement réservé a la détection d’éléments métalliques dans les secteurs de la
machine-outil, I'agro- alimentaire, la robotique, et les applications de l'usinage, la

manutention, I'assemblage, le convoyage.

Fig. 2.4: Capteur inductif

2. Les capteurs de fin de course :

Sont des détecteurs de présence a action mécanique, encore appelés interrupteurs
de fin de cours, ce des commutateurs commandés par le déplacement d'un organe de
commande (corps d'épreuve). L’objet a détecter touche physiquement I'élément mobile
du capteur. Lorsqu’ils sont actionnés, ils ouvrent ou ferment un ou plusieurs circuits
électriques ou pneumatiques. Un contact est dit "sec" s'il est libre de potentiel : le
potentiel est donné par la partie opérative. Ce modeéle du capteur est utilisé dans

I'ouverture et la fermeture des portes.

230-1923 230-1939  230-1951 230-1967

Fig. 2.5: Les capteurs de fin cours
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3. Interrupteurs a flotteur :

Dans ces capteurs de niveau de point, un flotteur magnetique se déplace au long
de la surface du liquide, ce qui met en marche un "interrupteur a lames™ hermétiquement
scellé dans la tige. La conception simple, demandant peu d'entretien, s'installe facilement
elle minimise le choc, les vibrations et la pression, et travaille avec une variété de médias.
Le commutateur a lames peut étre unipolaire unidirectionnel, ou unipolaire
bidirectionnel.

Interrupteurs a flotteur (utilisé a

pompe immergée et bache d’eau) Interrupteurs a flotteur
(utilisé a réservoir d’eau)

Fig.2.6 : Interrupteurs a flotteur

2.5.1.2. Capteurs analogiques ou continus :

La sortie est une grandeur physique dont la valeur est proportionnelle a la
grandeur physique mesurée par le capteur. La sortie peut prendre une infinité de valeurs
continues. Le signal des capteurs analogiques peut étre du type : sortie tension ou sortie
courant.

1. Les capteurs de niveau :

Un capteur de niveau est un dispositif électronique qui permet de mesurer la
hauteur du matériau, en général du liquide, dans un réservoir ou un autre récipient, une
partie intégrante du contrble de procédé dans de nombreuses industries, les capteurs de
niveau se divisent en deux types principaux. Le capteur de niveau de mesure de point est
utilisé pour marquer une seule hauteur de liquide discréte - une condition de niveau
prédéfinie, Généralement, ce type de détecteur de niveau fonctionne comme une alarme
haute, pour signaler une condition de débordement, ou en tant qu'indicateur pour une

condition d'alarme basse. La sonda de niveau continu est plus sophistiqué et peut assurer

Page 15


https://www.omega.fr/pptst/LVN90.html

CHAPITER 02 Les systéemes automatisés

une surveillance de niveau de tout un systeme, 1l mesure le niveau de liquide dans une
plage, plutét qu'a un seul point, ce qui produit une sortie analogique qui est directement
corrélée au niveau de la cuve. Pour créer un systeme de gestion de niveau, le signal de
sortie est relié a une boucle de commande de procédé et a un indicateur visuel, les
capteurs de niveau est utilisé pour la détection du niveau haut et bas de remplissage des
cuves de stockage, des silos et réservoirs, cette détection rapide rend le contréle du

niveau précis et fiable.

Fig. 2.7 : Capteur de niveau ultrasonique

Ce capteur comporte un processeur de signal analogique, un microprocesseur, des
commutateurs de gamme de décimale codée en binaire (BCD), et un circuit d'attaque de
sortie. Il transmet des impulsions et un signal de porte du microprocesseur par le
processeur de signal analogique jusqu'au capteur, ce qui envoie un faisceau ultrasonique a
la surface du liquide.

Le capteur de niveau détecte I'écho provenant de la surface et le renvoie au
microprocesseur pour une représentation numérique de la distance entre le capteur et le
niveau de surface. Grace a la mise a jour constante des signaux recus, le microprocesseur
calcule les valeurs moyennes pour mesurer le niveau du liquide.

Avec une sonde de niveau continu, le microprocesseur convertit la valeur
moyenne a un signal analogique de 4 & 20 mA qui est linéaire avec le niveau de liquide.
Quand I'écho du niveau ne revient pas au capteur dans 8 secondes, le signal de sortie du
systeme baisse en dessous de 4 mA, indiquant une condition de bas niveau ou de tube
vide.

Avec un capteur de niveau de point, le microprocesseur compare la valeur
moyenne avec le réglage du commutateur BCD et excite un relais de sortie pour indiquer

un niveau élevé ou faible. Une perte de signal dépassant 8 secondes désexcite les relais et
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leur redonne leur état d'origine. L'électronique incorpore un délai d'une demi-seconde qui

minimise les effets de turbulence de surface [3].

UMS603U035 [183]

Référence

20 = Touche ENTREE
22 = Fléche vers le haut
23 = Flache vers le bas
60 = Ecran

Fug.2.8 : Ultrasonique Wenglor UMS603U035

2. Pressostat :

Le pressostat haute pression est un organe de sécurité qui permet de protéger
I'installation en cas de haute pression trop élevée souvent causée par un encrassement du
condenseur ou un défaut du ventilateur condenseur, mais il est aussi employé pour

réguler la pression de condensation d'un condenseur a air.

Fig. 2.9. Pressostat

2.6. Les actionneurs :

Recevant des informations du systéeme par I'intermédiaire des capteurs, le
processeur va traiter ces informations ce qui est affaire de programme, puis il intervient
sur ce méme systeme pour déclencher un certain nombre d'action, il faut donc qu'il
dispose d'actionneur, il s'agira par exemple d'ouvrir une vanne, de démarrer un moteur ou
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déclencher I’ouverture du volet doseur, Les actionneurs sont les interventions phtisiques
que le systéeme de commande impose au processus industriel qui se compose de trois

types d’actionneurs :

% Actionneur électrique.
% Actionneur hydraulique.

+«+ Actionneur pneumatique.

La plupart de ces actionneurs sont dotés d'un moteur réalisant la manceuvre
recherchée donc le courant délivrer par le processeur n'étant pas suffisant pour actionner

directement ces moteurs, il faudra donc disposer d'un pré-actionneur.
2.6.1. Les ventilateurs :

On utilise en générale pour aspiration et soufflant d'air et refroidir un systeme
ou produit, Et aussi on trouve les ventilateurs tournés par motoréducteur asynchrone pour

le transport pneumatique (aspiration).

Fig. 2.10 : Ventilateurs avec un motoréducteur
2.6.2. Moteur vibreur :

Le moteur vibreur est un mécanisme de mouvement d'oscillation mécanique
qui entoure une trajectoire moyenne, il est congu a faciliter la sortie d'un produit d'un silo

de stockage grace a ses vibrations qui peuvent étre forcées ou libérées.
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Fig. 2.11 : Moteur vibreur
2.6.3. Motoréducteur :

C'est un ensemble constitué d'un moteur entrainant un réducteur de vitesse,
qui permettent a partir d'un courant électrique continu, de faire tourner un mécanisme

pour commande mélangeuse, ventilateur, tapis, vis répartition...etc.

Fig. 2.12 : Motoréducteur.

2.6.4 Les Pompes :

Une pompe a eau est un dispositif permettant d'aspirer et de refouler de 1’eau,
a I’aide d’un moteur électrique et d’une turbine en sortie d’axe, 1’eau est refoulée avec

force

Figure2.11 : Pompe a eau électrique
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2.7. Les prés-actionneurs :

Le processeur enverra donc ces ordres a un pré-actionneur, il suffira pour cela
d'une seule information binaire ou analogique, Donc le pré-actionneur est le constituant
qui autorise le passage de I'énergie nécessaire a l'actionneur en fonction des ordres regus.

Pour commander I'énergie on a plusieurs solutions :

v" Contacteur pour le moteur électrique.
v' Variateur de vitesse.
v’ Relais thermique protegent les moteurs électriques

v Relais de phase (détection de I’ordre des phases, détection manque de phase).

Fig.2.13 : Relais de phase  Fig. 2.14 : Relais thermique Fig. 2.15 : Contacteur.

2.8. Conclusion :

Tous ce qui est décrit dans ce chapitre fait appel a des notions de I'automatisme
dans un plan industriel trés large et nous ne monterons que les parties technologiques

intéressantes pour l'utilisateur.

Nous avons montré dans ce chapitre les éléments principaux d'un systéme
automatisé comme les capteurs, actionneurs et pré actionneurs qui sont utilisé dans notre

application, et en générale dans 1’industrie moderne.
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3.1. Introduction :

Siemens a fabriqueé la premiere API génération SEMATEC 7 il Ya50ans, le
contréleur innovant de derniere génération est déja en service a plus d'un million
d'exemplaires dans le monde entier, Vue I'évolution trés rapide des technologies et de
I'électronique et en utilisant les API sont devenus indispensable dans nombreux domaines
a cause de l'intensité des informations qui arrivent en un temps court ou I'nomme ne peut
plus les assimiler et le analyser , ainsi que I' automate programmable industriel peut

travailler dans des ambiances extrémement difficiles.

Dans ce chapitre on va présenter le logiciel Tia Portal V14 SP1, avec lequel on
programme les API, ainsi que la présentation de logiciel de supervision WinCC explorer
qui est un systeme de contrdle et d'acquisition des donnée IHM ainsi que l'interface

homme-machine.
3.2. L’automate programmable industriel (API) :
3.2.1. Définition :

Un automate programmable est un appareil dédié au contrdle d’'une machine ou d’un
processus industriel, constitué de composants électroniques, comportant une mémoire
programmable par un utilisateur non informaticien, a I’aide d’un langage adapté. En d’autres
termes, un automate programmable est un calculateur logique, ou ordinateur, au jeu d’instructions
volontairement réduit, destiné a la conduite et la surveillance en temps réel de processus
industriels, trois caractérises fondamentales distinguent totalement 1’Automate Programmable

Industriel (API) des outils informatiques tels que les ordinateurs (PC industriel ou autres) :

> Il peut étre directement connecté aux capteurs et pré-actionneurs grace a ses

entrées/sorties industrielles,

> 1l est congu pour fonctionner dans des ambiances industrielles sévéres (température,

vibrations, microcoupures de la tension d’alimentation, parasites, etc.),

> Et enfin, sa programmation a partir de langages spécialement développés pour le
traitement de fonctions d’automatisme fait en sorte que sa mise en ceuvre et son

exploitation ne nécessitent aucune connaissance en informatique.
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3.2.2. Historique :

Les automates programmables industriels sont apparus a la fin des années
soixante, a la demande de l'industrie automobile américaine (GM), qui réclamait plus
d'adaptabilité de leurs systemes de commande, les colts de I'électronique permettant alors
de remplacer avantageusement les technologies actuelles.

3.2. 2.1. Avantages de I'automate programmable industriel :

Les avantages de l'automate sont nombreux, pour l'utilisateur. lls se situent a

plusieurs niveaux :

Logiciel

v Gagne en temps.

v Ajout jusque possible changement fonction le circuit par programme.
v Simplicités des langages de programmation.

v’ Sauvegarde les programmes.

Industriel

v Economies.

v Sécurité.

v" Possibilité de dialogue avec son entourage.

v' Cahier des charges accessible a tous (souplesse d'application).

Exploitation

v"Intervention sur processus en cours.
v Suivi temps réel I'évolution de I'automatisme.

v Exploitation(fonctionnement) en conditions séveres.
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3.2.2.2. Architecture des automates :
3.2.2.2.1. Aspect extérieur :

Les automates peuvent étre de type compact ou modulaire. De type compact, on
distinguera les modules de programmation (LOGO de Siemens, ZELIO de Schneider,
MILLENIUM de Crouzet ...) des micro automates. Il integre le processeur, I'alimentation,
les entrées et les sorties. Selon les modeéles et les fabricants, il pourra réaliser certaines
fonctions supplémentaires (comptage rapide, E/S analogiques ..) et recevoir des
Extensions en nombre limité, ces automates, de fonctionnement simple,sont généralement

destinés a la commande de petits automatismes.

De type modulaire, le processeur, I'alimentation et les interfaces d'entrées / sorties
résident dans des unités séparées (modules) et sont fixées sur un ou plusieurs racks

contenant le "fond de panier” (bus plus connecteurs).

Ces automates sont intégrés dans les automatismes complexes ou puissance, capacité de

traitement et flexibilité sont nécessaires [4].

1 5 6

Fig. 3.1 : Architecture des automates
1-Module d'alimentation ; 2 - Pile de sauvegarde ; 3 - Connexion au 24V cc.
4 - Commutateur de mode (a clé) ; 5 - LED de signalisation d'état et de défauts
6 - Carte mémoire ; 7 - Interface multipoint (MPI) ; 8 - Connecteur frontal ; 9 -Volet en

face avant.
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3.2.2.2.2. Structure interne :

BUS

MEMOIRES H H

INTERFACES

ENTREES

F 3

Unité centrale

(uP)

+

Module d'alimentation

Fig.

3.2.2.3.1. Le processeur :

3.2 : Structure interne

Détecteurs, pupitre ...

SORTIES P Préactionneurs

Le processeur, ou unité centrale (UC), a pour role principal le traitement des

instructions qui constituent le programme de fonctionnement de [’application (les

fonctions logiques ET, OU, les fonctions de temporisation, de comptage, de calcul PID,

etc..). Mais en dehors de cette tache de base, il réalise également d’autres fonctions :

v' Gestion des entrées/sorties.

v" Surveillance et diagnostic de ’automate par une série de tests lancés a la mise sous

tension ou cycliqguement en cours de fonctionnement.

v" Dialogue avec le terminal de programmation, aussi bien pour I’écriture et la mise au

point du programme qu’en cours d’exploitation pour des réglages ou des vérifications

des données.

Un ou plusieurs processeurs exécutent ces fonctions grace a un micro logiciel

préprogrammé dans une mémoire de commande, ou meémoire systeme. Cette mémoire

morte définit les fonctionnalités de 1’automate. Elle n’est pas accessible a 1’utilisateur.

Fig.

3.3 : Processeur (CPU)
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3.2.2.3.2. Mémoire :

Elle est destinée au stockage des instructions qui constituent le programme de

fonctionnement de I’automatisme, ainsi que des données qui peuvent étre :

e Des informations susceptibles d’évoluer en cours de fonctionnement de 1’application.
C’est le cas par exemple de résultats de traitements effectués par le processeur et
rangés dans 1’attente d’une utilisation ultérieure. Ces données sont appelées variables

internes ou mots internes.

¢ Des informations qui n’évoluent pas au cours de fonctionnement, mais qui peuvent en
cas de besoin étre modifiées par 'utilisateur : textes a afficher, valeurs de

présélection, etc. Ce sont des mots constants.

e Les mémoires d’état des entrées/sorties, mises a jour par le processeur a chaque tour

de scrutation du programme.
Deux familles de mémoires sont utilisées dans les automates programmables :

e Les mémoires vives, ou mémoires a acces aléatoire « Random Access Memory
(RAM) ». Le contenu de ces mémoires peut étre lu et modifié a volonté, mais il est
perdu en cas de manque de tension (mémoire volatiles). Elles nécessitent par
conséquent une sauvegarde par batterie. Les mémoires vives sont utilisées pour

I’écriture et la mise au point du programme, et pour le stockage des données.

e Elles sont a lecture seule, les informations ne sont pas perdues lors de la coupure de

I’alimentation des circuits. On peut citer les types suivants :

+ ROM « Read Only Memory » : Elle est programmée par le constructeur et son

programme ne peut étre modifié.

+ PROM « Programmable ROM » : Elle est livrée non enregistrée par le fabricant.

Lorsque celle-ci est programmée, on ne peut pas ’effacer

+ EPROM « Erasable PROM » : C’est une mémoire PROM effagable par un

rayonnement ultraviolet intense.

+ EEPROM « Electrically EPROM » : C’est une mémoire PROM programmable

plusieurs fois et effacable électriquement.
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+ Mémoire Flash :C’est une mémoire EEPROM rapide en programmation.

L’utilisateur peut effacer un bloc de cases ou toute la mémoire. La mémoire morte est

destinée a la mémorisation du programme aprés la phase de mise au point. La

mémoire programme est contenue dans une ou plusieurs cartouches qui viennent

s’insérer sur le module processeur ou sur un module d’extension mémoire [4].

3.2. 2.3.3. Interfaces d'entrées / sorties :
3.2.2.3.3.1. Interfaces d'entrées :

Elle permet de recevoir les informations du S.A.P. ou du pupitre et de mettre en

forme (filtrage, ...) ce signal tout en l'isolant électriquement (couplage). Les entrées/sorties

TOR (Tout ou Rien) assure I’intégration directe de I’automate dans son environnement industriel

en réalisant la liaison entre le processeur et le processus. Elles ont toutes, de base, une double

fonction :

a. Une fonction d’interface : Pour la réception et la mise en forme de signaux

provenant de 1’extérieur (capteurs, boutons poussoirs, etc.) et pour I’émission de

signaux vers l’extérieur (commande de pré-actionneurs, de voyants de

signalisation, etc.). La conception de ces interfaces avec un isolement galvanique

ou un découplage optoélectronique assure la protection de 1’automate contre les

signaux parasites.

b. Une fonction de communication : Pour I’échange des signaux avec 1’unité

Centrale par I’intermédiaire du bus d’entrées/sorties, Le fonctionnement de

“interface d’entrée peut €tre résumé comme Suit :

v

Lors de la fermeture du capteur ;
La « Led 1 » signale que ’entrée de 1’ API est actionnée.
La « LedD’ » de I’coupleur « Opto 1 » s’éclaire.

Le phototransistor « T* » de 1’coupleur « Opto 1 » devient passant, la tension
Vs=0VDonc lors de I’activation d’une entrée de 1’automate, 1’interface
d’entrée envoie un « 0 » logique a I'unité de traitement et un « 1 » logique lors

de I’ouverture du contact du capteur (entrée non actionnée).
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Fig.3.4 : Interfaces d'entrées

3.2. 2.3.3.2 Interfaces de sorties : elle permet de commander les divers pré actionneurs

et éléments de signalisation du S.A.P. tout en assurant I'isolement électrique.

Le fonctionnement de I’interface de sortie (figure 4) peut étre résumé comme sulit :

Lors de commande d’une sortie automate ;

= L’unité de commande envoi un « 1 » logique (5V).

=  «T1 »devient passant, donc la « LedD’» s’éclaire

= Le phototransistor « T » de 1I’coupleur « Optol » devient passant.
» La«Ledl »s’éclaire.

=  « T2 »devient passant.

= La bobine « RL1 » devient sous tension et commande la fermeture du contact de la
sortie « Q0.1 ».

= Donc pour commander un AP, 1’unité de commande doit envoyer :
= Un «1 »logique pour actionner une sortie API

= Un «0 » logique pour stopper la commande d’une sortie API
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+5V +24V

C ornin
sorhe AF]

Fig. 3.5 : Interfaces de sorties

3.2.2.34. LeBus:

C’est un ensemble de conducteurs qui réalisent la liaison entre les différents éléments de
I’automate. Dans un automate modulaire, il se présente sous forme d’un circuit imprimé situé au
fond du bac et supporte des connecteurs sur lesquels viennent s’enficher les différents modules :
processeur, extension mémoire, interfaces et coupleurs. Le bus est organisé en plusieurs sous-
ensembles destinés chacun a véhiculer un type bien défini d’informations :

* Bus de données.
* Bus d’adresses.

« Bus de contréle pour les signaux de service tels que tops de synchronisation, sens des

échanges, contréle de validité des échanges, etc...

* Bus de distribution des tensions issues du bloc d’alimentation.

3.2. 2.3.5. Alimentation :
Elle élabore a partir d’un réseau 220V en courant alternatif, ou d’une source 24V

en courant Continu, les tensions internes distribuées aux modules de I’automate Afin
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d’assurer le niveau de sireté requis, elle comporte des dispositifs de détection de baisse

ou de coupure de la tension réseau, et de surveillance des tensions internes.

En cas de défaut, ces dispositifs peuvent lancer une procédure prioritaire de sauvegarde.

3.2.2.4. Choix d'un API :
Le choix d'un API est fonction de la partie commande a programmer. On doit

tenir compte de plusieurs critéres.

% Nombres d’entrées/sorties intégrés.

*

Temps de traitement (scrutation).

L)

X4

Capacité de la mémaoire.

*,

X4

Nombre de compteurs.

*,

» Nombre de temporisateurs

L)

3.2.2.4.1. Fonctions réalisées :

Les automates compacts permettent de commander des sorties en T.O.R et gérent
Parfois des fonctions de comptage et de traitement analogique.

Les automates modulaires permettent de réaliser de nombreuses autres fonctions
grace a des modules intelligents que I'on dispose sur un ou plusieurs racks. Ces modules
ont I'avantage de ne pas surcharger le travail de la CPU car ils disposent bien souvent de

leur propre processeur.

3.2.2.4.2. Besoins de communication :

L'API ne borne pas a communiquer avec le processus qu'il pilote via ses modules
d'E/S. parmi les autres types pas de relations susceptibles d'étre assurées, nous citerons
seulement :
= Lacommunication avec un opérateur par un pupitre ou un terminal industriel.
= L’affichage local de valeurs numérique ou de messages.
= Les échanges d'informations avec d'autres APl ou systemes de commande.

= Les échanges d'informations avec des capteur et actionneurs intelligents.
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= Les échanges d'informations avec un superviseur.
= Les échanges d'informations avec un processeur maitre, ou, au contraire, avec des
esclaves, dans le cadre d'un réseau.

Pour donner une idée de I'importance de ces besoins, nous dirons qu'en taille de
Programme, la gestion de la communication peut prendre peut prendre la méme place que
le traitement TOR, base de départ des API.

3.3. Choix d'un API ET 200SP CPU 1512SP-1 PN :

L'automate utilisé dans notre projet appartient a la gamme SIMATIC S7 de
SIEMENS c'est le (CPU 1512SP-1 PN) est un mini-automate modulaire pour les
applications d'entrée et milieu de gamme, avec possibilité d'extensions, et une mise en
réseau par l'interface multipoint (MPI), PROFIBUS et Industriel Ethernet.

3.3.1. Raisons de choix du (CPU 1512SP-1 PN) :

Les principales raisons qui ont influées dans le choix de cet automate sont :

% Le nombre restreint des parameétres d'entrées et sorties logiques.

% Le personnel technique de I'entreprise est qualifié dans l'utilisation des automates
SIEMENS.

« La performance des caractéristiques techniques de I'automate (CPU 1512SP-1 PN).

% Le (CPU 1512SP-1 PN) dispose d'une gamme de modules complets pour une
adaptation optimale aux taches les plus diverses.

% Le (CPU 1512SP-1 PN) se caracterise par la facilité de réalisation d'architecture

décentralisées et la simplicité d'emploi.
3.3.2. Présentation de I'automate SIEMENS ET 200SP CPU 1512SP-1 PN :

3.3.2.1. SIEMENS (CPU 1512SP-1 PN) :

Les ET 200SPsont les automates Siemens les plus vendus gréace a leurs bonnes
performances pour une entrée de gamme a prix modéré. Ils sont utilisés dans la majorité
des nouvelle applications industrielles. 1l existe une vaste gamme de modules de
périphérie pour plus de flexibilité et pour optimiser les automates en fonction des taches a
effectuer.

e CPU avec mémoire de travail 200 Ko code et 1 Mo données.
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e Temps d'opération sur bits 48 ns.

e Concept de sécurité a 4 niveaux, fonctions technologiques intégrées : Motion
Control, Régulation, Comptage et Mesure

e Tracabilité intégrée

e Contréleur PROFINET IO

e Prise en charge de RT/IRT

e Performance Upgrade PROFINET V2.3, 3 ports, périphérique I, MRP, MRPD,
protocole de transport TCP/IP, Secure Open User Communication,
communication S7, serveur Web, client DNS, OPC UA Server Data Access,

équidistance, routage ; options Runtime ; firmware V2.1

Fig. 3.6 : SIEMENS ET 200SP CPU 1512SP-1 PN

3.3.2.2. Domaine d'application :

e Industrie automobile.

e Constriction de mécanique général.
e Constriction de machines spéciales.

e Industrie de I'emballage.
3.4. Les bus de réseau informatique industriel :
3.4.1. Le Profibus — Polyvalent :

Le PROFIBUS (Process Field Bus) s’adapte bien a la mise en réseau d’appareils

complexes grace a son protocole multi maitre. Le PROFIBUS est normalisé, et son
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Domaine d’application s’étend depuis la couche liaison jusqu’a la couche transport. 1l est
ainsi avec son profil de protocole PROFIBUS DP (Périphérie décentralisée) possible de

le mettre en place principalement jusqu’a la couche des capteurs/actuateurs.

Pour I’interconnexion bon marché d’un grand nombre de capteurs et d’actuateurs,
il offre cependant la connexion d’un bus sur les couches plus bas niveaux, comme par

exemple la connexion d’un AS-I.

3.4.2. Profibus DP :

(Périphérie Décentralisée) est le profil de protocole pour la connexion de
périphériques décentralisés dans le domaine a champ, comme par ex. les modules ET 200

a temps de réaction trés rapides.

Fig. 3.7 : Profibus DP

3.4.3. Profinet- Siemens (MPI) :

PROFINET est un standard de communication ouvert pour l'automatisation
industrielle. Il a été créé par Pl (PROFIBUS & PROFINET International) - I'organisation
des utilisateurs PROFIBUS qui compte plus de 1200 membres - et développé par
Siemens, Phoenix Contact, Molex et d'autres constructeurs. de par son ouverture et
I'utilisation d'un média de communication standard (Ethernet), PROFINET permet
I’utilisation de toutes marques de matériel. La premicre version de ce standard a été
publiée en aolt 2001. La version courante est la version V2.2. PROFINET est normalisé
CEI 61158 et CEI 61784.

3.4.4. PROFINET et le modele OSI :

PROFINET est basé sur Ethernet et mise systématiquement sur I'lEEE 802.3u : Fast
Ethernet 100Mbit/s. PROFINET utilise TCP/IP ainsi que les standards de technologie de
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I'information (serveur Web : HTTP, protocole de communication : SMTP, transfert de fichiers :
FTP). PROFINET permet 1’utilisation de la technologie XML. PROFINET supporte le protocole

SNMP, trés utile pour la maintenance a distance et le diagnostic réseau.
3.4.5. PROFINET et la pyramide CIM :

PROFINET permet une intégration facile de tout bus de terrain (pas seulement
PROFIBUS), grace aux passerelles spécialement congues a cet effet. PROFINET est un
standard complet, qui répond a toutes les exigences relatives a la mise en ceuvre
d'Ethernet dans l'automatisation. PROFINET couvre des besoins qui vont du niveau

terrain au niveau conduite.

temps de  quantité
réponse de
fréquence de  données

transmission, =
Minute NEthernet
; T Mo
Heurefjour ; : :
Usine (ou gonduite oy gestion):
Eseaux locau!
Niveau 4 informaticques
10s
10 minutes <]~ 10-100Ko Atelier : CBA
réseaux locaux
/ industriels
Niveau 3
100ms-1s | K
Sec./min. Cellule :
réseaux de
. tetrain
Niveaun 2
10
10-100ms
T Octets ;
msfsec. Machine :
bus de terrain
Niveau 1
=lms ]
ms " Bits Tetrain :

bus de capteurs /
actionneurs

Niveau0

Fig. 3.8 : Placement de PROFINET au niveau de la pyramide CIM

3.5. Le logiciel de Programmation TIA Portal :
3.5.1. Définition :

TIA Portal est le logiciel d'ingénierie de Siemens qui permet de programmer des
automates de la gamme Siemens. La nouvelle version de Step7 est fournie dans le
logiciel d'ingénierie de Siemens TIA Portal (totally integrated Automation). TIA Portal
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Est un logiciel tout en un qui permet de programmer des automates, panels et contréleurs

d'axes Siemens.

3.5.2. Description du logiciel TIA Portal :

La plateforme « Totally Integrated Automation Portal » est le nouvel
environnement de travail Siemens qui permet de mettre en ceuvre des solutions
d’automatisation avec un systéme d’ingénierie intégre comprenant les logiciels SIMATIC

Step7 et SIMATIC WinCC

3.5.3. Les avantage du logiciel TIA portal :

* Programmation intuitive et rapide : avec des éditeurs de programmation nouvellement
développés SCL, CONT, LOG, LIST et GRAPH

» Efficacité accrue grice aux innovations linguistiques de STEP 7 :
programmation symbolique uniforme, Calculate Box, ajout de blocs durant le
fonctionnement, et bien plus encore ;

* Performance augmentée grace a des fonctions intégrées : simulation avec
PLCSIM, télémaintenance avec TeleService et diagnostic systeme cohérent ;

* Technologie flexible : Fonctionnalité motion control évolutive et efficace pour
les automates S7-1500 et S7-1200 ;

* Sécurité accrue avec Security Integrated : Protection du savoir-faire, protection
contre la copie, protection d'acces et protection contre la falsification ;

* Environnement de configuration commun avec pupitres [HM et entrainements

dans I'environnement d'ingénierie TIA Portal.
3.5.4. SIMATIC STEP 7 :

SIMATIC STEP 7, intégré a TIA Portal, est le logiciel de configuration,
programmation, vérification et diagnostic de tous les automates SIMATIC. Doté d’un
grand nombre de fonctions conviviales, SIMATIC STEP 7 garantit une efficacité
nettement supérieure pour toutes les taches d'automatisation, qu'il s'agisse de la

programmation, de la simulation, de la mise en service ou de la maintenance
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3.5.5. Vues du portail Tia Portal :

Deux vues différentes sont a votre disposition pour une initiation spécifique au
portail TIA : La vue du portail et la vue du projet. Les fonctions de la vue du portail et de

la vue du projet sont expliquées dans ce qui suit.

TIA Portal V14 SP1 p
Tuchaical stises

M 1

Fig. 3.9 : Le signe de TIA Portal V14 SP1

3.5.5.1. La vue du portal :

La vue du portail offre un apercu de toutes les étapes de configuration du projet et
un acces oriente tache de votre tache d'automatisation.
Les différents portails ("Démarrage”, "Appareils et réseaux", "Programmation API",
"Visualisation", " En ligne et diagnostic", etc.) montrent de maniére claire et ordonnée
I'ensemble des étapes de travail nécessaires a I'exécution d'une tache d'automatisation.
Vous pouvez alors décider rapidement de ce que vous souhaitez faire et appeler I'outil
dont vous avez besoin [1].

Totally Integrated Automation

‘ Démarrer Ouvrir le projet existant

Utilisé en demier
Projet Chemin

Fig. 3.10 : La structure de la vue de portal
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1.

4.
5.

Portails pour les différentes taches :Les portails mettent a disposition les
fonctions élémentaires requises par chaque type de tache. Les portails qui vous
sont proposés dans la vue de portail dépendent des produits installés.

Actions correspondant au portail sélectionné :En fonction du portail
sélectionné, les actions que vous pouvez exécuter dans ce portail
vous sont proposées ici. L'appel d'une aide contextuelle vous est proposé dans
chaque portail.

Fenétre de sélection correspondant a I'action sélectionnée : La fenétre de
sélection est disponible dans chaque portail. Son contenu s'adapte a la sélection en
cours.

Sélectionner la langue d'interface.

Passer a la vue de projet.

3.5.5.2. La vue du projet :

L’¢élément « Projet » contient I’ensemble des éléments et des données nécessaires

pour mettre en ceuvre la solution d’automatisation souhaitée, la figure ci-dessous

représente la vue du projet.

on .
Poet fofon ASchege Weermon  Enbgre  Quils  Aceisce  fendte  Ade
i R hlovegbimtepiet 5 X = =

Sam—

Appagpils |
2o p
; v
w7 oke e 1 ]

[ P —

h Acoareds & Risesnr
| AL (O 1402 von Résoau 1: Commande ven @ Grom
BY confqunation des acpareis Comment o

3

wisel o

AR o L |

»
<] m

~ 2 Insuuctions ava..
> Technologle

+ |  Commmumnication

Fig. 3.11 : Lastructure de La vue du projet
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La fenétre de travail : permet de visualiser les objets selectionnés dans le projet pour
étre traités. Il peut s’agir des composants matériels, des blocs de programme, des tables
des variables, des interfaces homme machine (IHM).

La fenétre d’inspection : permet de visualiser des informations complémentaires sur un
objet sélectionné ou sur les actions en cours d’exécution (propriété du matériel
s¢lectionné, message d’erreur lors de la compilation des blocs de programme, ...).Les
onglets de sélection de taches :ont un contenu qui varie en fonction de 1’objets
¢lectionné (configuration matérielle — bibliotheques des composants, bloc de
programme —instructions de programmation).

Cet environnement de travail contient énormément de données. Il est possible de masquer
ou réduire certaines de ces fenétres lorsque 1’on ne les utilise pas. Il est également

possible de redimensionner, réorganiser, désancrer les différentes fenétres. [1]
3.5.6. Création d’un projet et configuration d’une station de travail :

Pour créer un projet dans la vue du portail, il faut sélectionner I’action Créer un
projet, on peut donner un nom au projet, choisir un chemin ou il sera enregistré, indiquer
un commentaire ou encore définir I’auteur du projet. Une fois que ces informations sont
entrées, il suffit de cliquer sur le bouton « créer », la figure ci-dessous représente la

création d’un projet

T4 Siemens - C:\Users\Hamoudi\Desktop\BSK_PREP\BSK_PREP =L

Totally Integrated Automation

PORTAL

Démarrer Créer un projet

Nom du projet = |Frojet1

@ Ouviir le projet existant

@ Créerun projet

@ Migrer le projet

@ Fermer le projet

@ Présentation de bienvenue

@ Mise en route

@® Logiciels installés

@ Aide

@) Langue de linterface

Fig. 3.12 : Création d’un projet
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3.5.7. Configuration et paramétrage du matériel :

Une fois votre projet crée, on peut configurer la station de travail. la premiere
étape consiste a definir le matériel existant. pour cela, on peut passer par la « vue du

projet » et cliquer sur « ajouter un appareil » dans le navigateur du projet.

La liste des ¢éléments que 1’on peut ajouter apparait (API, IHM, systeme PC). on
commencera par faire le choix de notre CPU pour ensuite venir ajouter les modules
complémentaires (alimentation, E/S TOR ou analogiques, module de
communication...... Etc.), La figure ci-dessous représente la configuration et le

paramétrage du matériel.

SRR AJoUter Un apparell

4C-2 D
P 314€.3 P

i |6E57 314661040080
CPU 314C-2 Pr

2 POP

v Vue détaillée

jjnhh-i-u-u-hn L L L L ,T

4 Vue du portail

Fig. 3.13 : Configuration et paramétrage du matériel

Les modules complémentaires de I’ API peuvent étre ajoutés en utilisant le
catalogue. Si on veut ajouter un écran ou un autre API, il faut repasser par la
commande « ajouter un appareil » dans le navigateur du projet. Lorsque I’on
sélectionne un élément a insérer dans le projet, une description est proposée dans
I’onglet information, La figure ci-dessous est une deuxiéme representation de la

configuration et du paramétrage du matériel.
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Fig. 3.14 : deuxieme représentation de la configuration et du paramétrage du

matériel.

3.5.8. Adressage des E/S :

Pour connaitre 1’adressage des entrées et sorties présentes dans la configuration
matérielle, il suffit d’aller dans « appareil et réseau » dans le navigateur du projet, dans
la fenétre de travail, on doit s’assurer d’étre dans 1’onglet « Vue des appareils », de
sélectionner I’appareil voulu, la figure ci-dessous est une représentation des adressages

Des Entrée / Sortie.

Zopt Eomon  ANchage  puerton  Enligne  Outis etsours  Zondve  Agde Totally integrated Automation
3 N g oo o M el = X = ak=s i ) D 0 W D Usison emiigne * PORTAL
| Appareils (& Voo topologique i Ve du réseatil O Vue des sppareits 34
100 = AN = [ =3 ® 2 Toon -
W A urepsere -~ ~ > s - - it 15
sty Asere s & REeaue = e e
- AP (CPU 314C2 PO i
.- §
%]
<| ' > @iz
Vue dornsemble dos appareils s;‘
W cdule R e
o ‘ R 3
57 NssEnososs0 (=)

Fig. 3.15 : Adressage des E/S
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On sélectionne la CPU puis a I’aide des deux petites fléches, on fait apparaitre
I’onglet « Vue d’ensemble des appareils » Les adresses des entrées et sorties
apparaissent. vous pouvez les modifier en entrant une nouvelle valeur dans la case
correspondante. dans la fenétre de travail, on doit s’assurer d’étre dans 1’onglet « Vue des

appareils » et de sélectionner 1’appareil voulu, la figure ci-dessous est une représentation

du mémento de cadence.

3.5.9. Mémento de cadence :
Une fois la CPU déterminée, on peut définir le mémento de cadence. Pour cela, on

sélectionne la CPU dans la fenétre « VVue des appareils » et I’onglet « propriété » dans
la fenétre d’inspection, dans le menu « Général », choisir I’option « Mémento de

cadence », cocher la case « Mémento de cadence » et choisir I’octet du mémento de

cadence que I’on va utiliser.

Totully Integrated Automation
PORTS

rrojet sduen Scrage "s erthon = bgne Gun's
% £ srwesiwe: o preien i . X WIACTL T S ID G

I -'

oy ™ [BY Ve gos apparaiis

L M | |
.
iy np by =

P ) 54tk 3 |
Gandral {
» DiIzeDote ~ &
5 2ibina Memento de cadence
» comgrage -
PN Ti—— o AN P
[V PR ——
Cetetr mr e =t
Lt s it e
- Aleiimes ~
< ' > <
T
Bit de Foctet de f 7 y 3 . 2 3 2 1 o
mémento de cadence
Période [s) 2 1.6 1 0.8 0.5 0.4 0.2 O.
Fréquence [Hz] 0.5 0.625 1 1.25 2 2.5 5 10

Fig. 3.16 : Mémento de cadence

3.5.10. Adresse Ethernet de la CPU :
Toujours dans les propriétés de la CPU, il est possible de définir son adresse Ethernet, un

double clic sur le connecteur Ethernet de la station fait apparaitre la fenétre d’inspection

permettant de définir ses propriétés.
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Pour établir une liaison entre la CPU et la console de programmation, il faut
affecter aux deux appareils des adresses appartenant au méme réseau. On utilisera comme
adresse pour I’automate 192.168.2. N° de I’automate, La figure ci-dessous est une

représentation de 1’adresse Ethernet de la CPU.

DA Slemens - sérle exercices 1

frojet Ldition AMC Insertion En hgne Qutils L Totally Integrated Automation
% Ll toregistrer e projer 3 X X M2 W RO R® PORTAL

y -
'
N . :
"

Lopologiqus i Ve du rdsean Y Vue des appareils (B

L

L Propriétds 1°Winte Al % Diagnosti

Adresses Lthermet

-
§ANemet Interface connectée b y

Lous rereal PR ~—

Protocole 1P

@) DNk Fadresse IF dans le projet

Adresse Ir

Masg. sinds ¥ . y -

< > -

Fig. 3.17 : Adresse Ethernet de la CPU
3.5.11. Compilation et chargement de la configuration materielle :

Une fois la configuration matérielle réalisée, il faut la compiler et la charger dans
I’automate, la compilation se fait a I’aide de 1’icone « compiler » de la barre de tache. On
sélectionne 1’ API dans le projet puis cliquer sur I’icone « compiler ». En utilisant cette
maniére, on effectue une compilation matérielle et logicielle. Une autre solution pour
compiler est de faire un clic droit sur I’API dans la fenétre du projet et de choisir 1’option
Compiler « Configuration matérielle et logicielle », La figure ci-dessous représente

I’étape de compilation et chargement de la configuration matérielle.
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Fig. 3.18: Compilation et chargement de la config

esse 1P dans be projet

uration matérielle

Pour charger la configuration dans 1’automate, on effectue un clic sur I’icone «

charger dans ’appareil ». La fenétre ci-dessous s’ouvre et vous devez faire le choix du

mode de connexion (PN/IE, Profibus, MPI). Si vous choisissez le mode PN/IE, I’ API doit

posséder une adresse IP, la figure ci-dessous représente aussi 1’étape de compilation et de

chargement de la configuration matérielle.

Chargement etendu

MHeeud & accés cofigurd de "N _1 "
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Fig. 3.19 : charger dans I’appa

reil
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Pour une premiere connexion ou pour charger I’adresse IP désirée dans la CPU, il est plus
facile de choisir le mode de connexion MPI et de relier le PC a la CPU via le « PC
Adapter ». Si le programme trouve un appareil, ce dernier figurera dans la liste en bas de
la fenétre.

La touche « Clign. DEL » permet de faire clignoter une LED sur la face avant de
I’appareil afin de s’assurer que 1’on est connecté a I’appareil désiré, La figure ci-dessous
est une deuxieme représentation de 1’étape de compilation et de chargement de la

configuration matérielle.

percu du chargement

e Véohier avant le chargemant

Message

Préz pour la procédure de chargement

Supprimer et remplacer les données systéme sur la cible

Charger le logiciel dans Napparetl

Fig. 3.20 : deuxiéme représentation de I’étape de compilation et dechargement de la

configuration matérielle.

Une fois la configuration terminée, on peut charger le tout dans 1’appareil, des
avertissements / confirmations peuvent étre demandés lors de cette opération. Si des
erreurs sont détectées, elles seront visibles via cette fenétre. Le programme ne pourra pas
étre chargé tant que les erreurs persistent.

L’automaticien se doit de les corriger en modifiant le programme ou la
configuration matérielle, La figure ci-dessous représente 1’étape de compilation et

chargement de la configuration matérielle.
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3.5.12. Objet dossier Blocs
Le dossier Blocs contient les blocs que I'on doit charger dans la CPU pour réaliser

la tAche d'automatisation. Il englobe :

% Les blocs de code (OB, FB, SFB, FC, SFC) qui contiennent les qu'on doit charger
dans la CPU.
% Les blocs de données (DB d'instance et DB globaux) qui contiennent les programmes

du programme.

3.5.12.1. Blocs d’organisation (OB)
Les OB sont appelés par le systeme d'exploitation, on distingue plusieurs types:
e Ceux qui gerent le traitement de programmes de programmes cycliques
e Ceux qui sont déclenchés par un événement.
e Ceux qui gerent le comportement a la mise en route de I'automate programmable et
en fin, Le bloc OB1 est généré automatiquement lors de la création d'un projet. C'est

le programme cyclique appelé par le systeme d'exploitation [2].

3.5.12.2. Blocs fonctionnels (FB), (SFB)

Le FB est sous-programme écrit par l'utilisateur et exécuté par des blocs de code
on lui associe un bloc de données d'instance relatif a sa mémoire et contenant ses
parametres.

Les SFB systeme sont utilisés pour des fonctions spéciales dans la CPU [2].

3.5.12.3. Fonctions (FC), (SFC)

La FC contient des routines pour les fonctions fréquemment utilisées. Elle est sans
mémoire et sauvegarde ses variables temporaires dans la pile de données locales
cependant elle peut faire appel a des blocs de données globaux pour la sauvegarde de ses
données, les SFC sont utilisées pour des fonction spéciales, intégrées dans la CPU S7.elle

est appelée a partir du programme|[2].
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3.5.12.4. Blocs de données (DB)

Ces blocs de données servent uniquement a stocker des informations et des
données mais pas d'instruction comme les blocs de code, Les données utilisateurs stockes

seront utilisées par la suite par d'autre bloc [2].

3.6. Le logiciel schéma électrique winRelais
3.6.1. Définition

WinRelais est un logiciel complet qui vous permettra de créer des schémas
électriques, pneumatiques ou hydraulique. Complet, le logiciel offre de nombreuses
possibilités de création électriques (schémas unifilaires, multifilaires, architecturaux et
développés) ainsi que plusieurs utilitaires comme winSymbole, ViruSymbole, et

WinRelaisBase qui vous aideront, par exemple, a créer ou modifier des symboles.

Schéma électrotechnigue

Simple M
P Performant

WinRelais #bordbl

Fig. 3.21 : Le signe de WinRelais professionnelle
3.6.2. Avantage
* Limites : 3000 feuilles, 2 millions de symboles.
* Gestion des réferences croisées.
» Exportation de schémas au format DXF, DWG, PDF, WMF, EMF.
* Génération automatique ou manuelle de borniers.

» Génération automatique ou manuelle de programmation de cables.
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* Exporter des listes de marqueurs et d’étiquettes au format CSV.
* Numérotation automatique ou manuelle des diagrammes.

* Entrées de feuille et ports croisés.

* Plus de 2800 symboles fournis (ISO, NEMA, ...)

* Mise a jour gratuite des bibliothéques de symboles

* Création d'un nouveau symbole inclus.

« Plans d’installation des armoires électriques

3.6.3. Objectif de logiciel winRelais

Ce programme est plus qu'un simple programme de dessin électrique. Il a des
fonctions avancées pour automatiser certaines taches. Pour que ces fonctions puissent étre
exploitées, il est trés important de suivre une méthodologie pour réaliser le schéma. Ce
programme vous permettra de faire un diagramme simple, mais inclut déja la plupart des
éléments qui constituent un fichier électrique. Il vise a vous faire utiliser autant de

travaux que possible.
3.7. Conclusion :

Ce chapitre contient la description l'automate programmable SIEMENS ET 200SP
CPU 1512SP-1 PN et logiciels utilisés dans ce projet TIA Portal v14 SP1 et le logiciel de

création de schémas électriques WinRelais.
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4.1. Introduction :

Dans ce projet de fin d'études on a pu effectuer une amélioration du groupe de
fabrication de briques en essayant de trouver des solutions adéquates pour faciliter quelques
taches et les mettre dans des bonnes conditions dans le but d'augmentation du rendement. Pour
améliorer le groupe de production, la zone de préparation a été améliorée coté contrdle de
réservoir d'eau, L’automate SIEMENS ET 200SP CPU 1512SP-1 PN a été sélectionné pour cette
tache, en plus d’un Interface Homme-Machine HMI permettant d'alléger l'interface humaine

afin que I'nomme puisse travailler en toute securité et a temps réel.

4.2. Présentation genérale de systeme de contréle d’eau :

» Le systéme de control d’eau est constitué des équipements suivants : une (01) pompe a
eau immergée pour remplir la bache d’eau ; trois (03) pompes a eau pour remplir le
réservoir d'eau fonctionnant alternativement.

» Le systeme utilise les capteurs suivants : cing (05) Interrupteurs a flotteur : un (01) pour
le sondage d’eau, deux (02) pour la bache d’eau, deux (02) pour le réservoir d’eau ;
deux (02) Ultrasonique : un (01) pour la bache d’eau et 'autre pour le réservoir d’eau

voir la figure Fig.4.1.

Pompe a
eau
sQ12.1 immergée

sQ12.5

Fig.4.1 : Systéme de controle de réservoir d’eau
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4.2.1. Le Cahier de charge :

e Le niveau du forage d'eau est contrdlé par les capteurs d'eau (Interrupteurs a flotteur).

e Labéche a eau est remplie par une pompe a eau immergée controlées par des capteurs
de niveau d'eau (Interrupteurs a flotteur et a ultrason).

e Le réservoir d'eau est rempli par trois pompes contrélées par des capteurs de niveau
d'eau (les Interrupteurs a flotteur et ultrasons).

o Utilisation des relais de phase pour protéger les pompes (siemens SIRIUS
réf :3UG4511-2AP20).

e Une pompe a eau immergée pour remplir la bache a eau.

e Labéche a cau d’eau est controlée par deux interrupteurs a flotteur et un capteur
ultrason.

e Lorsque le sens de la pompe & eau immergeée est inverse la pompe ne démarre pas.

e Lorsque le niveau d'eau de la bache a eau diminue a moins de 2 metres (indication de
I'interrupteurs a flotteur SQ12.4 NO / NC) la pompe immergée démarre et fonctionne
jusgu'a ce que le niveau d'eau atteigne 6 métres.

e Lorsque le niveau d'eau de la bache a eau atteint 1,5 metre, la sirene et le gyrophare
sont activées et ne s'arrétent que lorsque le niveau d'eau est supérieur a 4,5 metres.

e Il yatrois pompes pour remplir le réservoir d'eau fonctionnant alternativement.

e Le réservoir d’eau est controlé par deux Interrupteurs a flotteur et un capteur ultrason.

e Lorsque le sens des pompes de réservoir d’eau i a inversé les pompes ne démarrage pas.

e Lorsque le niveau d'eau de réservoir atteint moins de 3 metres, la pompe fonctionne
jusqu'a ce que le niveau d'eau atteigne 6 métres et que I’Interrupteur a flotteur (SQ12.1)
modifie I'état initial NC / NO.

e Lorsque le niveau d'eau atteint 1,5 m et que I’Interrupteur a flotteur (SQ12.2) modifie le
NO / NC initial, les pompes fonctionnent ensemble jusgqu'a ce que le niveau d'eau
atteigne 6 m et que le Interrupteurs a flotteur (SQ12.1) modifie I'état initial NC / NO.

e Lazone de préparation est désactivée lorsque le niveau d'eau est inférieur a 1,5,
L'électrovanne de la zone de préparation est fermée, les VVoyants du pupitre de
fabrication (A) et le pupitre de fabrication (B) fonctionnent et la siréne et le gyrophare,
L’¢électrovanne de la zone de préparation est ouverte et les Voyants a eau du pupitre de
fabrication (A) et de et le pupitre de fabrication (B) s'arrétent ainsi que des sirénes et du
gyrophare lorsque le niveau d'eau est supérieur a 4,5 meétres.

4.2.2 Pompage en forage d’eau :
Ces pompes peuvent étre : avec moteur immergé, la pompe et le moteur sont noyés la

disposition étant souvent verticale, mais pouvant, dans certains cas, étre horizontale,voire
oblique (Fig.4.2).
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La conception des prises d’eau des installations de pompage en forage doit prendre en
compte : la vitesse de circulation de I’eau dans 1’espace annulaire.

la position de la crépine de la pompe par rapport :

Au niveau dynamique (la circulation de 1’eau doit circuler autour du moteur).

Aux crépines du forage : il est déconseillé de mettre la crépine de la pompe en face des
crépines

Du forage (risque d’entrainement de sable), la compatibilité entre le débit de la pompe et le

débit du forage.

j:"::{

';‘:‘- ,'|

i)

el

f::.‘-.l

{f::‘] Pompe

b, Immergée
il

sl

4

i [Tt
i’t_’::.' immergé

2% 8

iy | Circulation d'eau
8- autour du moteur

2121 | Arrivée d'eau dans
i le forage

Fig.4.2 : Pompes immergées verticales de forage
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Dans mon travail, je me suis plaint a mon entreprise afin d'ajouter le capteur de niveau d’eau

(interrupteur flotteur), qui est inséré avec la pompe voir la le figure Fig.4.3

Sortie de relais de phase La sens de pompe 3ortle de P.LC de Qemarrage
; s e pompe immergée
immergée est correcte
Commande de

Entrée de F’LC (Lasens el contacteur de
= de pompe immergée est'__'::'#' .démarra}ge de pompe
=TSR correcte) W immergée
Y =
Ee -] T
peToe T
Capteur de niveau = e e
d’eau type 0514 »
Les relais de

(interrupteur flotteur)

niveau de pompes imargées de forage commandes de

pompe immergée

S

I
=] ma:g _____ W% _____

Fig.4.3 : Interrupteur flotteur et relais de détection de probléme de phase.
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4.2.2.1. Schéma de puissance : le schéma de puissance de commande de la pompe a eau

immergée est représenté a la figure Fig.4.4

% \“\_3\ 3&:52 A
Jl ]

[

Regl. ZBA]' ] :
: ::l 1372‘ m13 Disjoncteur du
AT 2T > \ moteur
| 14

AT sz B3
[ ] [ ]

LG63 LG4 L&j

L6§ L&Y

Relais de phase ERIERNE Contacteur

SIRIUS siemens

Réf : 3UG4511-2AP20

{13-5)

(13-12)
i i i i ST [T
i i P i

v sl ik

Type Cable de puissance
(HO5VV-F 4G2.5)

Pompe a eau immergée

FOMPE A EAL immergée

Fig.4.4 : Schéma électrique de puissance de la pompe immergée.
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4.2.3. Réservoir et la bache a eau :

Les réservoirs deau permettent le stockage de l'eau pour de nombreuses
applications : agricoles, industrielles domestiques (eau potable, agriculture irriguée, extinction

des incendies, I'élevage, la fabrication de produits chimiques, la préparation des aliments, etc.).

La pompe immergée rempli la bache d’eau, elle est contrdlée par trois capteurs de
niveau (deux interrupteurs a flotteur et un capteur ultrason), Le réservoir est rempli de trois
pompes fonctionnantes alternativement Qui pompe l'eau du la bache d’eau, voir la figure

Fig. 4.5

Réservoir d’eau Bache a eau

Fig.4.5 : réservoir et bache d’eau

5.2.3.1. Schémas de commande d’électrovanne : le schéma de de commande d’électrovanne

en représentant a la figure Fig.4.6

Electrovanne de déchargement Electrovanne de chargement
(154 15-7, 15-9 15-11) 15-14) 15-16)
Y ¥ Y Y v v

1 1 1 1 1 1

E:iev1| E;iev2| Eglev3|xg|ev4| %evﬁl E:ievﬁ'

2 z z 2 2 2

xz1a 2

I A S

Fig.4.6 : commandes d’électrovanne de charge et décharge de réservoir d’eau.

X210 xzn

Les borné
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4.2.3.2. Schémas de puissance des pompes de réservoir d’eau :

le schéma de puissance des trois pompes de réservoir d’eau est représenté sur la figure fig.4.7.

Les Disjoncteur de
moteur

Les Relais de phase L2

P

SIRIUS siemens
Réf : 3UG4511-2AP20

Type Cable de

L4
(02-15)
(02-15) s
{02-15)

Lig  L17

i
Fs
e

=
-
=
-
[

i
h\ .l'r_

-"’I“"

puissance
(HO5VV-F 4G2.5)

{13-2)

lai g phues
i S pomgei L

Les Pompe

{137)

Sl pormgs
sl eerrac

—(

4.M
2200380V
11 kW
2424
30 m3mh

POMPE A EAL 1

4-KM2
g (r"” 4.5 T,s i

-
AT A2 BTl \
1
L3g L4} L4
4-KME
49 T

L4 Laf L4

II.«? IC'T X1
HIEALF

-1

4.2
Z20i3a0v
11 kW
2428
30 m3h

POMPE A EAL 2

Lag L4

1

4-KM3

POMFE AEAU 3

Fug.4.7 : Schéma électrique de puissance des Pompes de remplissage de réservoir.

4.2.3.3. Schémas des capteurs de bache a eau et réservoir d’eau : le schéma de commande

des capteurs type interrupteur flotteur et ultrasonique pour les trois pompes de réservoir d’eau

est représenté sur la figure fig.4.8.
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Capteur de niveau d’eau de la

Capteur de niveau d’eau de Ultrason réservoir bache & eau type (interrupteur Ultrason
réservoir d’eau type WenglorRéf : flotteur) réservoirWenglorRéf :
(interrupteur flotteur) UMS603U035 UMS603U035
.béche ) ) Qéqhe /—\
servor servor @ d'eau plein  d'eau a niveau bas ﬂ
plein & niveau bas ultrason bache d'eau

i sQ126
a1z ultrason reservoir sa1z

s5Q122 T UMSE03U036
UMSB03U036 S012.4
g @\ @ , = @\ ;s

=

<

360,75

X5.5 x5 X586, X514 X557 ka1 X5 Q062 X58_ X51 xs8y  X51g X5igGaEaL X51906.24
® ? ® ® ©® ® @® ® (@ ® ® ® ® ® (@ ® ®
y
W1 wz W3 w4
HOSVV-F HOSVVHF SAIL-M1ZBW-5-191L1 HOSVVHF W5 | W6
3G0,75 3G0, 75| 360,75 HOSVVAF SAIL-M12BW-5-10U

Fig.4.8 : Les capteurs de la bache a eau et de réservoir

4.2.3.4 Schémas de commande des relais des pompes de réservoir d’eau : le schéma de
commande des relais de contrble de sens des pompes et les relais 1’autorisation de marche des

pompes de réservoir est représenté sur les figures Fig.4.9 et Fig.4.10.

Les relais de control  Les relais de control Les relais de control

Les relais de de sens de pompe 1 de sens de pompe 2 de sens de pompe 3

Les relais de Les relais de KA KA KA
commandes de sans sans sans
pompe 1 commandes de commandes de pompet pomps2 pompe3
pompe 2 pompe 3 (09-7) (09-7) (09-8)
prmpat ey o A 4 A 4 A 4
(09-4) (09-4) (09-5) KM KM KM
f " sans sans =ans
pompet pompe2 pompe3
P K Y (04-8) (04-9) (04-10)
pompe1 pompe2 pompsd
(04-4) (04-5) (04-6)
B1 B1] ) B1Y
B1 B B17
KASP13 _____ KASP%— - — __KASP%__ — =
KA P% _____ KA PZ% _____ KA PB% _____
B2 B2 B2
B2 B2, B2 L p
l L8 L8 L8 L8 L8

Fig.4.9 : Les relais de contréle de sens des pompes et commande de contacteurs

Page 54



CHAPITER 04 IMPLEMENTATION DE LA SOLUTION

Entrée de PLC de sens de
pompel est correct

pompe1
est correcte

(03-3)
A 4
plc
sans
pomp?1
est comecte
(08-12)
B1
KA SPCI<— — —/— —
B2

Entrée de PLC de sens de
pompe 2 est correct

sans
pompe2
est corrects

(03-1)
A 4

plc

sans

pomp2
est correcte

(08-12)

Entrée de PLC de sens de
pompe 3 est correct

sans
pompe3
est comrecte

03-6
(\f)

plc
sans
pomp3
est correcte

(08-13)

Fig.4.10 : Les relais d'autorisation de marche des pompes de réservoir d’eau.

4.2.3.5 Schémas de commande des relais des électrovannes de charge et décharge du
Réservoir d’eau : le schéma de commande des relais des électrovannes de charge de réservoir

d’eau par les trois pompes a eau et décharge de réservoir d’eau par les electrovanne :EV1,EV2,

EV3.est représenté sur les figures Fig

KA

evi KA
de o2
chargemeant de
chargement
09-10
(\ ) e (03-10) =2
charpament \f ehargement
(04-12) (04-13)
B1 ! B1
KAEV‘I% _____ KA EV%_ _
B2 B2
L L9

4.11 et Fig4.12.

BEE

ehargament
ol

e
(09-71) chergement

(04-14)

B2

KA KA
o s KA
o (-] L
déchargement dechargament de
s déchargement b
ewd de )
de dtehagerment diehargerment
(09-12)  dechargement (09-13) (09-13)
(04-15) (04-16) (04-17)
I B1 '{ B1 !
KAEVAZ_ — _ [ _ KAEVEL _ _ [ _ KAEWBL _ _[_ _

B2

Fig.4.11 : Les relais des électrovannes de charge et décharge de réservoir d’eau.
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4.3. Organigramme générale de fonctionnement du systeme :

Le systeme fonction selon deux modes manuel et automatique comme il est montre sur

la figure Fig.4.12.

Niveau sécurité

Mettre la P.O. sous tension
-Autoriser la conduite
-Interdire la production

- Autoriser la procédure de

Remise en route apres défaillance

/

La marche manuelle

Niveau conduit

-

La marche de
Production par cycle

Y -

\ ) mode

Commander d Automatique foge

Gommander manuellement Commander de ré i Automatique
manuellement Le pompe manuellement € [Esanvoll
u S
Les électrovannes immergée de e Sl s d'eau defbacheisieal

biache d'eau résarvoir d'eau

/

J/

Fig.4.12 : Organigramme de mode de fonctionnement du systeme.

4.4. Grafcet de commande de systéme de control d’eau

4.4.1. Niveau sécurité :

4.4.1.1. GRAFCET de sécurité (GS) :

Le grafcet GS contrdle les arréts d'urgence pour la protection des hommes et machines.

C’est un grafcet de sécurité ou surveillance (Fig.4.13), AU100 : Arrét d’urgence

S31 :Acquittement, GC : Grafcet de conduite, GPN : Grafcet de production normale
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F3 : Grafcet des commandes manuelles de la bache a eau, F4 : Grafcet des commandes

manuelles de réservoir d’eau.

Remise en route apres défaillance

T

100 (| | FGeaNIT).| FIGPN(NIT)| F/ F3(INIT] FIF4(INIT)| F/GB(INIT) F/GR(INIT)
* T AU100

101 Autoriser évolution de GRAFCET de conduite

- AU100.S31

Fig.4.13 : GRAFCET de sécurité (GS)

4.4 1.2 Grafcet d’initialisation GI :
Le processus d’installation s’effectue automatiquement par le grafcet d’initialisation GI
comme il est montré dans la figure 4.14, X101 : Autoriser 1’évolution de GC

SB2 : réarmement, Marche 1. Marche 2 : initialisation.

| Allumée le voyant d’arrét
so ||- d’urgence

+-X101.SB2

Alimentation et réarmement et
| éteindre le voyant d’arrét d’urgence

51

——Marche 1. Marche 2 2

52 || Meétre tous les actionneur I’état
initiale

X101

Fig.4.14 : Grafcet d’initialisation (GlI).
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4.4.2 Niveau conduite :
4.4.2.1. Grafcet de conduite GC :
Le grafcet de conduit de de systeme est un programme maitre qui administre les
programmes généraux (Fig.4.15).
X101 : Autoriser I’évolution de GC, S22 : Marche 1, S23 : Marche 2, S24 : Arrét 1
S25 : Arrét 2, GPN : Grafcet de production normale, Mane 1 : Remplissage de bache d’eau en
Manuellement, Mane 2 : Remplissage de reservoir d’eau en Manuellement
Autol : Remplissage de bache d’eau en Automatiquement, Auto2 : Remplissage de réservoir

d’eau en Automatiquement.

Fig.4.15 : Grafcet de conduite (GC)

200
— X101.X52
201 204 207 II *
Mane 2 210 213 216
- S22.Auto 1 — S23.Auto 2 -T— X203 X206
J 1 s

EVOLUTION DE EVOLUTION AUTORISATION DE AUTORISATION DE T

Manel GPN {GB}Allumé DE GPN {GR} REMPLISSAGE REMPLISSAGE R Arrét mode

ane Voyants de marche Allumé Vi t: Arrét mode .
_ yants umé Voyants MANUELLEMENT MANUELLEMENT tomati automatiqu
2 supprimer le de marche let DE Bache deauet DE RESERVOIR d'eau 214 a:Foin Z que 217 e et Fin de
20 | Messace 205 || supprimerle 208 Affiché sur HMI de 211 et Affiché sur HMI de ¢ led ¢ cycle de
R’IESERVO”? message Bache T| ZONE de Préparation ZONE de Préparation ::)){c: ;, réservoir
d'eau en Mode d'eau en Mode Bache d'eau en Mode RESERVOIR d'eau en ache deau d’eau
Manuellement. Manuellement. Manuellement. Mode Manuellement.
. J — S22 —T— 25
—— Manel Mane2 —~-X203 — X206
215 218
203 206 209 212
-+1

4.4.3. GRAFCET de commande manuel des électrovannes :

réservoir d’eau est représenté a la figure Fig.4.16.

X211 : Autoriser de commande manuelle des électrovannes.

Le grafcet de commande manuel des électrovannes de chargement et dechargement de
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Ev1on,Ev2on,Ev3on, Ev4on, Ev5on, Ev6on: bouton virtuelle d’ ouverture,
électrovanne.

Ev 1 off, Ev 2 off, Ev 3 off Ev 4 off, Ev 5 off, Ev 6 off : bouton virtuelle de fermeture
électrovanne.

Evl +, Ev2 +, Ev3 + Ev4 +, EV5 +, EV6 + : électrovanne est ouvert.

Evl -, Ev2 -, EV3 +, EV4 -, EV5 -, EV6 - : électrovanne est fermée.

85

—|-. X211.Ev1 on
86

— x211Bv2on 1 X211Ev3on _|_ X211.Ev4 on —— X211.Ev5 on —| x211Ev6on
88 90 9

— Evl+ — Ev2+ | Ev3+ 2 1 Eva+ - Ev5 + % |1 Ev6+
—+ Evioff —t= Ev2off = Ev3off = Evaoff —t=_Evs off —=  Ev6off
¥ L Evi- ® Hea- || ™ H Eevs- B0 Eva- % L Evs- 7 Ll Eve-
-1 T 1 + 1 T 1 + 1 +

Fig.4.16 : GRAFCET de de commande manuel des électrovannes

4.4.4. Grafcet de commande manuel de bache d’eau (F3) :

Le grafcet de remplissage manuel de la bache a eau est représenté a la figure Fig.4.17.
X208 : Autoriser I’évolution DE GPN {F3}, S90 : Sens des pompes immergée
SB3 : Récupére la panne, S200 : contact (13 | 14) de Disjoncteur Moteur de pompe immergée
M10 : Commande sur HMI pour démarrer ou arréter la pompe immergée (0 ou 1).
SQ12,4 : interrupteur flotteur de niveau haut, SQ12,6 : ultrason de la bache d’cau.
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20 45

5200

Affiché sur HMI
Protection

1 X208.5Q12,4. SQ12.6<6m

niveau Haute

_| Affiché sur HMI Bache d'eau en T

Désactiver KM8 et
Affiché sur HMI le
sens de pompe
immergée pas
correct et allumé
Voyants de panne

46
$90.5200
Activer KM8 et Eteindre le Voyant de panne Supréme le message sur HMI le T
42 sens de pompe immergée pas correct et Bache d'eau en niveau Haute
- M10
43 Activer KM4 alors démarrage la pompe immergée

5$Q12,4.5Q12.6==6m

Désactiver KM4 alors arréte la pompe immergée et Affiché sur HMI Béache
T d'eau en niveau Haute

Fig.4.17 :GRAFCET de remplissage manuel de la bache a eau (F3).

4.4.5. Grafcet des commandes manuelles de réservoir d’eau (F4) :

thermique de pompe
immergée et allumé
Voyants de panne

SB3

Supréme le message
sur HMI Protection

—— | thermique de

pompe immergée

Le grafcet de remplissage manuel de réservoir d’eau est représenté a la figure Fig.4.18.
X211 : Autoriser I’évolution DE GPN {F3}, S100 et S101 et S102 : Sens des pompes
immergée, S210 et S220 et S230 : contacte (13 | 14) de Disjoncteur Moteur de pompe 1 et
pompe 2 et pompe 3, SB3 : Récupére de panne, C10 et C20 et C30 : Commande sur HMI pour
démarrer ou arréter la pompe 1 et la pompe 2 et la pompe 3 (0 ou 1).

SQ12,1 : interrupteur flotteur de niveau Haute., SQ12,3 : ultrason de réservoir d’eau.
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70

X211.5Q12,1. SQ12.3 <6m

71

Affiché sur HMI réservoir
d’eau en niveau Haute

5100.5101.5102

75

_}553

| 's100.5101.5102

Désactiver (KM5
et KM6 et KM7)
et Affiché sur
HMI le sens de
pompe de
réservoir d’eau
pas correct et
allumé Voyants
de panne

72

Activer (KM5 et KM6 et
KM?7) et Supprimer le message
sur HMI de sens de pompe de
réservoir d’eau et Kteindre
le Voyant de panne

5210 + 5220 + 5230

| C10

Affiché sur Affiché sur Affiché sur
HMI HMI HMI
Protection Protection Protection
_;210 thermique 570 thermique 730 Ejhermique
de plet de p2 et e p3 et
allumé 1 allumé -T allumé
76 Voyants de " Voyantsde || go Voyants de
panne 1T panne T Ppanne
* “tej . SB3
IsB3 5?;22:3;6 a3 Eteindre le L Eteindre le
panne et Voyant de Voyant de
Supprimer 29 panne et 81 panne et
77 L le message H- Supprimer T Supprimer
sur HMI de le message le message
; sur HMI sur HMI de
Protection 1| de Protection
thermique ; 1 -
de p1 i Protec.tlon 4 thermique
—1 1 thermique de p3
de p2
t
C20 c20

73

Activer KM1 alors
démarrage la pompel u

Activer KM2 alors
démarrage la pompe2

— 5Q12,1 .5Q12.3==6m

Activer KM3 alors démarrage

la pompe3

74 [

Désactiver KM4 alors arréte la pompe immergée et Affiché sur HMI Béache d'eau en

niveau Haute

Fig.4.18 : GRAFCET de remplissage manuel de réservoir d’eau (F4).

4.4.6. GRAFCET de la bache a eau (GB) :
Le grafcet de remplissage automatique de la bache a eau est représenté a la figure
Fig.4.19, X202 : Autoriser 1’évolution DE GPN {GB}, SB3 : Récupére de panne, S90 : Sens de

pompe immergé, S200 : contacte (13 | 14) de Disjoncteur Moteur de pompe immergée, SQ12,5

: interrupteur flotteur de niveau bas, SQ12,4 : interrupteur flotteur de niveau Haute,

SQ12,6 : ultrason de bache d’eau, SQ12,7 : interrupteur flotteur de niveau de sondage d’eau.

KM8 Contacteur de contréle de sens de démarrage pompe a eau immergee, KM4 : Contacteur

de démarrage pompe a eau immergeée.
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X202.5200
X202.5200
—— | Supréme le message -+ Affiché sur HMI Protection
sur HMI Protection thermique de pompe immergée et
1| thermique de pompe 17 | allumé Voyants de panne
11 immergée
T SB3
| X202.5Q12,7 |
202.5Q12.7
12 | Supréme le message sur 1 Arréte | - e et Affiché
HMI niveau d'eau sur le 1 H HII’\'/’I(itf a_pompsllmmerg?e et P 1c g'sur
sondage d'eau et Eteindre e nn:)eau ealllj sur \‘; son agj cau
_ s90 _| | IeVoyant de panne T en niveau base et allumé VVoyants de panne
590 SB3
Désactiver KM8 et - T
-1 Affiché sur HMI le sens 13 1| Activer KM8 et Eteindre le Voyant de panne Supréme le message sur HMI le
” de pompe immergée pas Bache d'eau en niveau Haute et le sens de pompe immergée pas correct
Zorrect et allumé Voyants S012,6<=15
e panne o S 4
—1 L SQ12,5.2m >=5Q12.6 > 1,5m La siréne et le gyrophare sont activées
SB3 - - 18 et Affiché sur HMI Béche d'eau en
Activer KM4 alors démarrage la 1 niveau base et allumé Voyants de panne
pompe immergée et Affiché sur
14 ™| HMI le Bache d'eau en niveau SB3
Minimum . .
Activer KM4 alors démarrage la

$Q12,4.5Q12.6==6m

15

l

Désactiver KM4 alors arréte la
pompe immergée et Affiché sur
HMI Bache d'eau en niveau Haute
Supréme le message sur HMI le
Bache d'eau en niveau Mine

pompe immergée et Désactiver la
siréne et Eteindre le Voyant de panne

SQ12,6=>4.5

Désactiver le gyrophare et Eteindre le

L Voyant de panne

S$Q12,4. SQ12.6==6m

Fig.4.19 : GRAFCET de la bache d’eau (GB).

4.4.7. GRAFCET de Réservoir d’eau (GR) :
Le grafcet de remplissage automatique de réservoir d’eau est représenté a la figure
Fig.4.20, X205 : Autoriser I’évolution DE GPN {GR}, SB3 : Récupere de panne, S100 et S101

et S102 : Sens des pompes de remplissage de réservoir d’eau.

S210 et S220 et S230 : contacte (13 | 14) de Disjoncteur Moteur des pompes de remplissage

de réservoir d’eau, SQ12,2 : interrupteur flotteur de niveau bas, SQ12,1 : interrupteur flotteur

de niveau Haute, SQ12,3 : ultrason de réservoir d’eau, KM8 Contacteur de contrdle de sens
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des démarrages les pompe a eau de réservoir d’eau, KM4 : Contacteur de démarrage des

pompes a eau de réservoir d’eau.

X205.5210.5220.5230

|
30
31

$100.5101.S1

5100.s101.s102

—1-02

Désactiver (KM5
et KM6 et KM7)
et allumé Voyants
de panne

SB3

32 H Activer (KM5 et KM6 et KM7) et
Eteindre le Voyant de panne
o I
5210
T SQ122.2m>=SQ123>1,5m L | Affiché sur HMI
SQ12,3<=15 Protection
thermique de
Mé ¥ pompe let allumé
34 || Activer KM1 et Eteindre le 1 Voyants de panne
Voyant de panne i T B3
[
> | L __r
15 522 g
SQ12,2. 2m>= SQ12.3 >1,5m .t1/13/24h — SQ123<=15 *— 's:ztcerli;‘r‘]r HMI
1 M60 w0 L thermique de
Activer KM2 et désactiver pompe 2et allumé
35 |4 KMlet Eteindre le Voyantde | | 1 || Vovantsdepanne
panne : SB3
=5
| SQ12,2. 2m>= SQ12.3 >1,5m .t2/13/24h 30
s
. . 12,3<=1. -
Activer KM3 et désactiver | SQ123<=15 Affiché sur HMI
36 || KMazet Eteindre le Voyant de M6 41 || Protection
panne = thermique de
€ pompe 3et allumé
—1 5Q12,1.SQ12.3 ==6m T Voyants de panne
SB3

37 4

Désactiver KM3 et Désactiver

KM2 et Désactiver KM1

Fig.4.20 : GRAFCET de réservoir d’eau (GR).
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4.4.8. GRAFCET de macro-étape de Remplissage Rapide de Réservoir d’eau :

Le grafcet de remplissage rapide de réservoir d’eau est représenté a la figure Fig.4.21.

Désactiver KM1 et KM2 et KM3 et le
64 |__| gyrophare et ouvrier evl Autorisation de
Marche la zone de préparation

S60

E60
e X205. S210.5220.5230
61 || Lasiréneetle gyrophare sont activées et fermée evl et
allumé Voyants d "eau sur les pupitres de fabrication (A et B)
__5100.5101.3102 $100.5101.5102 | 5210 - 5220 - 5230
Activer (KM5 et KM6 et Affiché sur HMI
o Désactiver KMS5 et 62 L KMT7) et Activer (KM1 et 67— Protection thermique de
— KM6 et KM7 KM2 et KM3) pompe de remplissage de
T SB3 —— SQ12,3=>4.5m SB3 Supprimer le message sur
p . R I—{ HMI
o Désactiver La siréne et 68
Eteindre les Voyants d "eau sur
63— Jes pupitres de fabrication (A
— et B)
T sQ12:3==6m

Fig.4.21 : GRAFCET de remplissage rapide de réservoir d’eau (GRR).
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4.5. Programme de systéme de contréle d’eau :

4.5.1 Création du projet dans TIA Portal :

Pour créer un nouveau projet :

1) Cliquez sur « Appareils & Réseaux »

2) « Ajouter un appareil »

3) « Contrdleurs »

Dans notre cas, nous avons sélectionné un CPU 1512SP-1 PN de type ET200 SP

en faisant dérouler I’arborescence voir la figure Fig.4.22.

T& Siemens - C:\UsersHamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMME\BSK_RES_V14\BSK_RES_V14

» Vue du projet

Totally Integrated Automation

Ajouter un appareil

[PLC_1

b Afficher tous les appareils

~[q & . |
Ajouter un appareil JIFEW‘UNEWS Appareil :
» il SIMATIC 57-1200

» [ SIMATIC 57-1500
» [ siMamc 57-300
» [ SIMaTIC 57-400
~ [l SIMATIC ET 200 CPU
~ [§ ET2005F CFU
» [l CPU 15105P-1 PN
~ [ CPU 15125P-1 PN
[l 557 512-1DK00-0ABO
Il 5E57 512-1DK01-04B0

HM
— » [l CPU 15105P F-1 PN IDde type © | OrderNumber6ES7 512-1DK00-04

Conrréleurs

CPU 15125P-1 PN

= d'article :  |6ES7 512-1DKO0-0AB0 J

Version : |V1 B |"

b Configurer les réseaux

» [l CPU 15125P F-1 PN Description |

» [l CPU £T2005P non spécifiée CPU avec mémoire de travail 200 Ko code et 1
» [ij ET 2005 CPU Mo données [ temps d'opération sur bits 48 ns ;
Systémes PC » [l ET200pro CFU concept de sécu_rité'é 4 niveaux, fonctions
— technologigues intégrées : Motion Contral,
S ¥ Liji; Device proxy Régulation, Comptage&hesure ; tracabilité
intégrée ; contréleur PROFINETIO ; prise en
charge de RTIRT; 3 ports, MRP, protocole de
ﬁ_ transport TCP/IP, communication S7, serveur
Web, routage ; firmware V1.8

Entrainements

Projet ouvert : C:\Users\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMME\BSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Fig.4.22 : Création d'un nouveau projet dans TIA Portal.

4.5.2 La configuration matérielle :
Dans la vue projet, dans ’arborescence de gauche, sous « appareils et réseaux », on
peut voir I’automate que 1’on a ajouté précédemment. Il s’appelle « PLC_RES ». L’étape

suivante consiste a ajouter d'autres modules d'E/S a notre automate.
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4.5.2.1 Le choix des modules

Dans la colonne droite sur TIA Portal, au niveau de 1’arborescence des dossiers,

sélectionnez les modules & ajouter & la CPU. Dans notre cas, nous avons ajouté les modules
suivants (Fig.4.23) :
e (02) module de 16 entrées de référence «6ES7 131-6BH01-0BAOQ »
e (02) module de 16 sorties de référence «6ES7 132-6BHO01-0BAO »
e Un module de 02 entrées analogique de référence «6ES7 134-6FB00-0BAL ».

4 Siemens -

Projet Edition Affichage Insertion Enligne  Outils

Accessoires

C:Wsers\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMMEBSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Fenétre  Aide

Totally Integrated Automation
POR

3 [% B Enregistrer le projet 54 ¥ = EF X DR CE I I G R & Liaison enligne ¥ Interrompre Ia liaison en ligne e [ [ 3] L TAL
Appareils |§ Vue topologique \|ﬁg,1 Vue du réseau "ﬁf Vue des appareils ‘ Options |EE]
[34 [=]2 | d¢ [Pcresicruisiaseaen] [ & B H[E Qs = = g
~ | Catalogue E
* ] BSLK_.RES_V14 . E | |\E| H
B Ajouter un appareil - =
i Appareils & Réseaux L A Filtre Profil: [ <Tous> "l@ 3
'~ T PLC_RES [CPU 15125P1 PH] e » (@ ET2005P CPU [~]| &
[I'f Configuration des appareils ] Fj. Coupleurs i
g En ligne & Diagnostic » [l BusAdapter
» ril Blocs de programme 'rfllD\ —
» [3 Objets technologiques » [ DI 8xzavDC ST %
» [ & Objets énergétiques Chissis_0 » [§ DI 8x24VDC BA £
» Sources externes » [ DI 8x24VDC SRCBA =
» g variables APl | » [ DI 4x120.230VAC ST B
» [ig Types de données API : ~ (@ DI 16:24vDC ST =
~ [z Tables de visualisation et de forcage - [l 5557 131-6BHOO-0BAD H
B Ajcuter nouvelle table de visualis. W [l 6E57 131-6BHO1-0BAD |
%Tﬂhle de forcage permanent oo » r_]iDI 8x24VDC HF g
» rj:, Sauvegardes en ligne 8 8 » r:]] DI 8:x24VDC HS ;!
» [ Traces 56 » [ DI BxhAMUR HF Llle
[l es d! 28 » [l F-DI 8x24VDC HF a
<] 1l S¢ » [ 00 L1
* | Projets de référence 00| ~[maA L1
v | Vue détaillée » [l Al XRTDITC 2-3-4-wire HF 2
,—‘ » [ Al 8XRTDITC 2-wire HF =
Module » [l Al 22001 2-d-wire HF %
» [ A1 axUll 2-wire ST =
» g Al 2xu ST a
g » [ Al BxU BA L
4| En ligne & Diagnostic =]< @ 100% | 5 — 4 » [ Al 4x1 2-4-wire ST |T|

g Blocs de programme

4 Vue du portail

-
E3 vued'ensem | & PLC_RES

QPropriétés |"_i.‘.|nfo ”ﬁ Diagnostic ‘

> | Information

Fig.4.23 : Ajout de modules d’E/S numériques et analogiques.

4.5.3 Configuration de réseaux Profinet de systéme de control d’eau :

Pour ce faire, on commence par I'ajout des blocs suivants :

e Les blocs d’organisation — OB : Les OB sont appelés par le systéme d’exploitation en

liaison avec les événements suivants : Comportement au démarrage, Exécution cyclique du

programme, Execution du programme déclenchée par des alarmes (cyclique, processus,

diagnostic,), Traitement des erreurs
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e Les fonctions — FC : Ce sont des blocs de code sans mémoire.

e Les blocs fonctionnels — FB : Ce sont des blocs de code qui mémorisent durablement leurs
parameétres d'entrée

e Lesblocs de donnée — DB : Les blocs de données (DB) servent a sauvegarder les données
du programme.

""‘.f“ Siemens - C:\Users\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMMEBSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Projet Edition Affichage Insertion Enligne Outils Accessoires Fenétre  Aide

3 (% [ Enregistrer leprojet S M = T X oy : e: T [0 [G IR & Laisonenligne ¥ Interrompre la liaisonenligne S MM [ 3 — 1] 4
Navigateur du projet m « I
[ Apparsis | .
Appareils
& =z Nom :
- 2| dr |E|uc_1 |
~ [ ] BSK_RES_V14 [~ ]
i Ajouter un appareil Langage : jconm [~
b Appari . Résenix | .. —=
=
~ | PLC_RES [CPU 15125P-1 PN] o O wanuel

Configuration des appareils
3 PP

W En ligne & Diagnostic

kS a 9

- g Elocs de programme

d'organisation .
9 eAu(Umallque

[&° Ajouter nouveau bloc #

3 Main [OB1] Chi EB Description :

3 Bloc_ANALOG_SCALING [FC100] Bloc Les fonctions sont des blocs de code sans mémoire.
4 Bloc_LES_ALRMES [FC200] fonctionnel

38 electrovanne_ON [FC305]
2 MAN_B_F3 [FC303]

48 MAN_R_F4 [FC304] ’
& P_Ba [FC300] FC
48 P_Réc [FC301]

4 P_RES_RR [FC302]

48 programme_conduit [FC50]
8 Floc plirasonicd [FR2]

» | Projets de référence EB
g

Vue détaillée

Fonction

Bloc de
données
plus...
= > | Informations complémentaires
om
@ E Ajouter nouveau et ouvrir r oK 1 | Annuler |
|
=
|:% Propriétés  |TiiInfo | %] Diagnostic | ¥ | Information
4 Vue du portail 52 vued'ensem... | g PLC_RES

Fig.4.24 : Ajout des blocs de programmes OB, FB, FC et DB.
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1. On déclare les variables sur la table des variables entrant en jeu dans notre systéeme
(Fig.4.25).

74 Siemens - C:\WUsers\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMMEBSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Projet  Edition  Affic Insertion  Enligne  Outils oires  Fenétre  Aide

% % | Enregistrer le projet S8 M

- Totally Integrated Automation
X D0 T MG [@ & Lisisonenligne ¥ Interrompre la lisisonenligne : o MM M@ 2 H ] * PORTAL

BSK_RES_V14 » PLC_RES [CPU 15125P-1 PN] » Variables APl » Table de variables standard_1 [58]
Appareils ‘@ Variables " 3 Constantes utilisateur | 53
& YL =W,
Table de variables standard_1 E
~ ] BSK_RES_V14 E Nom Type dedonnées  Adresse Réma... Acces.. Ecritu.. Visibl.. Surveillan... Commentaire |
K Ajouter un appareil 1 @ Manui Bool %I0.0 [+] [+ = A AUTORISATION DE REMPLISSAGE MANUEL...  [a/i[)|
o Appareils & Réseaux |z a Aol Bool %10.1 ™ ™ ] AUTORISATION DE REMPLISSAGE AUTOMA... =
v ([ PLC_RES [CPU 15125P-1 PN] I a s Bool %102 =] =] ™ Button poussoir de Marche le mede auto... %
[lf Configuration des appareils 4 < SB2 Bool %03 E E E Button poussoir de Réarmement =
y En ligne & Diagnastic 5 -d SB3 Bool %I0.4 E E E Button poussoir de récupéré de panne "‘:
» [gl Blocs de programme [ 4 AU101 Bool %05 [+ B (] Arrét d'urgence R
» [ Objets technclogigues 7 @ PloK Bool %10.6 ™ =] ™ Fompe 1 0K
» (3 Objets énergétiques & @ POk Bool %10.7 ™ =] =] Fompe 2 OK
» Sources externes 9 <d P3 OK Bool %I1.0 E E E Fompe 3 OK
= Dg\-’ar\ab\esAPl 0 <@ PIMERG OK Bool %I1.1 E E E pompe & eau immergée OK
5 Afficher toutes les variables 1 <@ Pth P1 Bool %12 [+ =] [+ Protiction thermique Pompe 1
ﬁ Insérer une nouvelle table de varia 12 <@ Pth P2 Bool %13 E E E Protiction thermique Pompe 2
22 Table de variables standard [67] 12 @ Pth P2 Bool %I1.4 E E E Protiction thermique Pompe 3
g Table de variables standard_1 [58] 14 <@ Pth Pi Bool %15 [l =l [l Protiction thermique pompe & eau immer...
5 Table de variables_1 [68] @ Manz Bool %16 =] =] =) AUTORISATION DE REMPLISSAGE MANUEL...
» (g Types de données API @ Auto2 Bool 1.7 =] ™ ] AUTORISATION DE REMPLISSAGE AUTOMA
I3 | i < KA RESP Bool %I2.0 E E E Relais de contréle d'un réservair d'eau en p
» | Projets de référence - KARESE Bool %121 E E E Relaic de contréle d'un réservoird'eau enn
v | Vue detaillee 19 <@ KA RESWX Bool %122 [l =l [l Re\a?; de contréle d'un réservoirdeau en ..
20 a KA RESMiIn Bool %23 E E E Relais de contrdle d'un réservoirdeauen ..
21 @ KA BP Bool %l2 4 E E E Relais de contréle d'une bache d'eau en pl.
22 @ KA BB Bool %l2.5 E E E Relais de contréle d'une bache d'eau enni.
Nem Typededor | Détails 23 a KA BM.ax Bool %l2.6 E E E Re\a?; de contréle d'une bache d'eau en M...
0.5 24 <@ KA BMin Bool %27 [l =l [l Relais de contréle d'une bache d'eau en mi
@ Auct Bool 01 [, <] ] ]
< i E | € Propriétés H"_l.'. Info @) || %] Diagnostic ‘
porta =3 Vued'ensem... |34 Tabledevari.. |Zg VariablesIHM |5 ALARMES h FLC_RES !%’ Table devari.. |5 Table de vari

Fig.4.25 : Table de variables standard.
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2. Maintenant

qu’on a déclaré les variables globales, on peut commencer a programmer les

blocs en utilisant le langage contact (Fig.4.26).

"",‘{"1 Siemens - C:\Users\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMMEBSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Projet Edition Affichage Insertion Enligne  Outils

5 (¥ | enregistrerleprojer S ¥ 5 5 X Dy (G5 M I B R § Laisonenligne i¥ interrompre la lisisonen ligne © gz [N [ > H [1] D

?
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f
o
o

Totally Integrated Automation
POR

TAL

Appareils

Wi F S L EREDBr @ W BB el Al ST G
MAN_B_F3

AL

[h‘ Configuration des appareils ~
%l En ligne & Diagnostic
= r;;:. Blocs de programme
ﬂ"’ Ajouter nouveau bloc £
& Main [OB1]
48 Bloc_ANALOG_SCALING [FC100]
4 Bloc_LES_ALRMES [FC200]
4 electrovanne_ON [FC305]
48 MAN_B_F3 [FC303]
2 MAN_R_F4 [FC304]
&8 P_Ba [FC300]
28 P_Rés [FC301]
48 P_RES_RR[FC302]
48 programme_conduit [FC50]
3 Bloc_ultrasonic [FB2]
48 Bloc_ultrasonic2 [FB1]
& Timer_remp_res [FB3]
@ ALARMES [DB10]
S loc yltraepnicd DRINED]

HF HiF = o 2

o4
"MAN_B_F3_ W0 .1 M1 a6 a7 W24 “M30.6
SIST_INI® “Auto 17 “man_1" “Start pi” “Stop_pi” “KABP “Tag_PIMMERG®

| | 7 {1 | | 7 || { —

306 W32
“Tag_PIMMERG" "524°
] | | |

11 1T

W01 M1 4.0 W32
“Auto 17 “man_1" pit” 524"

i | i i | i |

W41 W32
“pizt "524"
] L ] |
LI | L |

w

Projets de référence

<

Vue détaillée

¥ Réseau2: ..

Nem Adresse

Commentaire

| W3.0 aar

100% T

suoponisu)

12159 ] E”

saype | kit

senbamonaa L]

|QFropriétés ||:i.'.lnfo Hﬂ Diagnostic |

4 Vue du portail E Vued'ensem... Iﬁg'h Appareils & ... I:I- programme_... I:I- MAN_B_F3 (...

Fig.4.26 : Programmes en Langage contact (Ladder).

3. Aprés avoir ajouté et programmé chaque bloc, la liste finale des blocs est comme suit

(Fig.4.27):

e Main (OB1) : programme de sécurité

e FC50 : programme de conduite

e FC300:
e FC301
e FC302:
e FC303:
e FC304:
e FC305:

fonction de remplissage de la bache a eau

: fonction de remplissage de réservoir d’eau

remplissage rapide de réservoir d’eau
commande manuelle de la bache a eau (F3)
commande manuelle de réservoir d’eau (F4)

commande des électrovannes
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e FC200 : Bloc fonction des alarmes

e FC100 : programme de conversion entier/analogique
e [B1 : Bloc ultrasonique 2

e FB2: Bloc ultrasonique 1

e FB3: Timer_remp_res temps de marche des pompes de réservoir d’eau

e DBI10 : Bloc données des Alarmes

Totally Integrated Automation

LURECIRN P res [~ Ml Afficher tous les objets

@ Afficher tous les objets Détails " Liste " lcdnes |_
. Ajouter nouveau bloc :.-
Programmation
APl Main |
Blocs fonctionnels (FB)
Bloc_ultrason_. Bloc_ultrason.. Timer_remp_res
Afficher références croisées
b Afficher structure programme Fonctions
Bloc_ANALOG... Bloc_LES_ALR... electrovanne_... MAN_B_F3 MAN_R_F4 P_B& P_Rés P_RES_RR 3

= &

programme_.. SCALE

Blocs de données

ALARMES Bloc_ultrason... Bloc_ultrason... CANAIS IEC_Timer_0_DB IEC Timer_0_... |EC_Timer_0_.. Timer_remp_r...

» Vue du projet Projet ouvert : C:\Users\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMME\BSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Fig.4.27 : Les blocks de projet.
Apreés ajouter HMI et configuration de la communication entre automate programmable et
HMI, nous choisirons I'interface Profinet avec les adresses IP suivantes (Fig.4.28) :
» PLC_RES IP adresse :192.186.0.1
» HMI_RES IP adresse :192.168.0.2
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1% Siemens - C:\Users\Hamoudi\Desktop\Boualag Ahmed MEMOIR MASTER 2\FIN_PROGRAMME\BSK_RES_V14\BSK_RES_V14

Projet  Edition Insertion Outils
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T 1 BSKRESVI4 [~ HM_Lizison_1 M HnRes I PLC_RES [CPU 1512... Liaison IHM &
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=| eLcRes HMI_RES =
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& ele.. 1 E
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E Y3 &t

wr.. || =

Fig.4.28 : Réseau Profinet avec liaison HMI.

4. Charger le programme entier dans la CPU en sélectionnant d’abord 1'API et en cliquant sur

le symbole L Charger dans I’appareil » (Fug.4.29).

| Apercu du chargement

9 Vérifier avant le chargement

Etat 1 Cible
M @& ~ PLCREs

Madule simulé

» Logiciel

Bibliothéques de t...

Message
Prét pour la procédure de chargement.

Le chargement sera exécuté sur un APl simulé.

Charger le logiciel dans I'appareil

Chargement de tous les textes de messages et entrées de liste de

Action

Chargerment cohérent

Chargernent cohérent

[<]

]

Terminer |

| Charger | | Annuler |

Fig.4.29 : Chargement de programme dans I'API.
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4.5.4 Simulation de systeme de contr6le d’eau :
1. On charge le programme dans I’automate virtuel lancée par le module de simulation

PLCSIM (Fig.4.30). On peut visualiser les sorties et forcer les entrées dans la table SIM

de l'automate virtuelle.

FLE Siemens - C:\WUsers\HamoudiDocuments\Simulation\Projet1\Projet1

Frojet Edition Exécuter Outils Accessoires Fenétre  Aide B
d Totally Integrated Automation

¥ (3 E enregistrerleprojer ¥ = = X O MESD:c: @RI LY $7-PLCSIM V14
= =
ffichage Valeur visualiséeide forcage  Bits Forcage par lot 7 Commentaire
P— [+] muEe FALSE =] Arrét du urgence [~
* [ Projet1 FALSE %FALSE =] Rearmmement [Tl
~ (1§ PLC_RES [CPU 15125P-1 PN] FALSE [ FaLse =] Réqueperé de panne
Y configuration de I'sppareil FALSE [ FaLse = Arréte 1
- |5 Tebles sIM FALSE [ FALSE =] Arréte 2
B Ajouter une nouvelle table SIM FALSE [ FaLsE =] MARCHE 1
Z4 Tabie SIM_1 FALSE [ FALsE =] MARCHE 2
Zl Table SiM_2 FALSE [ FasE =] MAN 2 =
» [ séquences FALSE [ FaLsE =] AUT2
FALSE [ FaLsE =] MAN 1
FALSE [ FaLse =] AUT1
FALSE [ FaLse (@]
FALSE [ FaLse =]
FALSE [ FALSE 0 |
FALSE [ FaLsE 0
FALSE [0 raLse a
FALSE [0 raLse a
FALSE [ raLse a
FALSE [0 raLse ]
FALSE [0 raLse ]
virgule_. 5 0
FALSE [ FALSE )
FALSE [ FALSE 0
FALSE [ FALsE =
FALSE [ FasE 0
FALSE [ FasE 0
FALSE [0 FaLse a vl
v

=
Fig.4.30 : Automate programmable virtuels lancée par PLCSIM

2. Démarrer WinCC Runtime sur le PC, activez la liaison en ligne, activez la visualisation
dynamique (Fig.4.31 et Fig.4.32).

SIEMENS SIMATIC HMI

BIENVENUE

ZONE DE CONTROLE D'EAU

mardi 25 juin 2019 11:04:49

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.31 : Vue principale de I'HMI
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3. Lancer et démarrer le systeme de contrdle de 1’eau (Fig.4.32).
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48 MAN_R_F4 [FC304] [ ] L H

& P_Ba [FC300] [ ]

48 P_Rés [FC301] [ ] %00 %55 E

4B P_RES_RR [FC302] [ ] “ON" “AU101" =

2 programme_conduit [FC50] [ ] =
s

48 Bloc_ultrasonic1 [FB2] [ ] =

& Bloc_ultrasonic2 [FB1] ® é.:

2 Timer_remp_res [FB3] [ ] Wd?ggfﬁ.agzc].1 5

~ ALARMES”.
B s ARMES IDRIQ] %00 “Mangue
> ‘ Projets de référence “ON" Rearme”
v | Vue détaillée it ]
Nem Adresse w  Réseau 2 : Autorisation les fonction de programme
commentaire

100% hdl Bvvre: rvvvETT

|g Propriétés H";.‘. Info || %) Diagnostic ‘

Fig.4.32 : Visualisation en ligne du programme de I'automate.
4. Lavue principale de I-HMI contient un menu de trois éléments : DIVERS, ACTUEL et

ALARMES. Un clique sur « Divers » ouvre une fenétre de sélection de type
d’utilisateur : « Administrateur » ou « Operateur ». Un nom d'utilisateur et un mot de

passe permet de passer aux autres vues et fonctions (Fig.4.33).

SIEMENS SIMATIC HMI

CHOISIR LE NOUVEAUX UTILISATEUR

X

Utiisateur:
ADMINIST

Mot de passe:

****l

ADMINIST

Annuler

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.33 : Vue de sélection de type d'utilisateur.
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5. L'administrateur a le droit de configurer des paramétres de systéeme talque le temps de

marche alternative des pompes de réservoir d’cau (Fig.4.34).

SIEMENS SIMATIC HMI

A

TEMPS DE TAVAILE

3600 s Pompe 01

3600 s Pompe 02
3600 s Pompe 03

- DIVERS ACTUEL ALARMES -

Fig.4.34 : Configurations de temps de démarrage alternatif des pompes.
6. Pour choisir le démarrage manuel de systéeme il faut saisir le code d’enter au mode

manuel (soit pour un utilisateur « Administrateur » ou « Operateur ») (Fig.4.35).

SIEMENS SIMATIC HMI

aoee -
RESEAUX MANUEL

DIVERS

TEMPS TRAVAIL

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.35 : Vue DIVERS
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» Clique le bouton « MANUEL » pour une commande manuel des pompes et des

électrovannes (Fig.4.36).

SIEMENS SIMATIC HMI

MANUEL

POMPE 2 POMPE 3 POMPE Immerée

i ' 1 1

EV6

o e e B
Lol ol 3

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.36 : Vue de commande manuelle.

EV3

B E.
Lol -

7. Le systeme en mode de démarrage automatique effectue les taches de remplissage de

réservoir et la bache a eau sans intervention de I'utilisateur (Fig.IV.37).

SIEMENS SIMATIC HMI

Réservoir d'eau

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.37 : Vue ACTUEL de systéme de contrdle d’eau.
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8. Le bache d’eau en niveau minimum 40% en affiché sur HMI « niveau minimum de
bache d’eau » et demarrage le rempli la bache d’eau (mode automatique) voir la figure
Fig.4.38

SIEMENS SIMATIC HMI

VALEURS ACTUELLES Bache d'eau A

Bache d'eau

Fig.4.38 : vue de VALEURS ACTUEL de bache d’eau

9. Le réservoir d’eau en niveau minimum 40% en affiché sur HMI « niveau minimum de
réservoir d’eau » et démarrage le rempli le réservoir d’eau (mode automatique) voir le
figure Fig.4.39.

SIEMENS SIMATIC HMI

— A VALEURS ACTUELLES Réservoir d'eau A

Réservoir d'eau

40 % — ‘ — ‘ — |
- DIVERS ACTUEL ALARMES .
——

Fig.4.39 : vue de VALEURS ACTUEL de réservoir d’eau
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4.5.4 Les alarmes de systéme de controle d’eau :

1. Les alarmes sur HMI « niveau minimum de biche d’eau » et « niveau minimum
de réservoir d’eau ». Voir le figure Fig.4.40.

SIEMENS

SIMATIC HMI

m @.’r ALARMES A
No. | Description

22 Niveau minimum Réservoir d'eau

16  Niveau minimum Bache d'eau

‘ Légende: PANNE Information

Ala rme Selectionée

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.40 : alarmes de niveau minimum de bache d’eau et niveau minimum de réservoir
d’eau

2. Le bache d’eau plein 100% en affiché sur HMI « bache d’eau plein » et Arrét le rempli la
bache d’eau (mode automatique). Voir le figure Fig.4.41

SIEMENS SIMATIC HMI

VALEURS ACTUELLES Béache d'eau A
Bache d'eau

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.41 : alarmes de bache d’eau plein
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3. Le réservoir d’eau plein 100% en affiché sur HMI « réservoir d’eau plein » et Arrét le
rempli le réservoir d’eau (mode automatique). Voir le figure Fig.4.42

SIEMENS

SIMATIC HMI

]_—,,_r @'ﬁ" VALEURS ACTUELLES Réservoir d'eau A
Réservoir d'eau

- DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.42 : alarmes de réservoir d’eau plein

4. Les alarmes sur HMI « bache d’eau plein » et « réservoir d’eau plein ».\Voir le figure
Fig.4.43

SIEMENS SIMATIC HMI

\ 1

o1 €Y ALARMES A
m Description

12 Bache d'eau Plein

17 Réservoir d'eau Plein

|Légende:

PANNE Information

Alarme Selectionée

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.43 : alarmes de réservoir d’eau et bache se eau pleine
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5. Les alarmes de systéme de contrdle d’cau arrét le mode automatique de réservoir et bache
d’eau et aréte d’urgence et le dense de pompe pas correct et la protection thermique de
pompe Voir le figure Fig.4.44, Fig.4.45.

SIEMENS SIMATIC HMI

ALARMES A
Description

4 arrét le mode automatique en bache d'eau (fin cycle
23  arrét le mode automatique en réservoir d'eau (fin cycle)
Arret D'Urgence Armoire

\Legende PANNE Information Alarme Selectionee

. DIVERS ACTUEL ALARMES .

Fig.4.44 : les arréts du systeme de contréle d’eau

SIEMENS SIMATIC HMI

¥ ALARMES A

3 Protiction thermique Pompe 2
Protiction thermigue Pompe 1
1 Réservoir d'eau Vide
Protiction thermigue Pompe 3
Protiction thermique pompe a eau immergée

\Legende PANNE Information Alarme Selectionée

- DIVERS ACTUEL ALARMES -

Fig.4.45 : alarmes des protections thermiques des pompe
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4.6. Concilions
Dans ce chapitre, on a présenté notre travail qui consiste a améliorer le controler de
systeme de contrdle d’eau dans la zone de préparation de I'entreprise ELBISKRIA. Cet objectif

est atteint par l'utilisation de I'outil de I'automatisme de SIEMENS qui est le TIA Portal avec
ces modules de simulation PLCSIM et de supervision.
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Conclusion Générale

L'objectif de notre projet est de développer et d'améliorer la zone de préparation de
I'usine la SARL BRIQUETERIE BISKRIA, en proposant de contréler automatiquement le
réservoir d'eau. Nous avons utilisé 1’automate programmable industrielle ET 200SP CPU
1512SP-1 PN, la nouvelle génération de Siemens.

Pour atteindre notre objectif commercial, nous avons bien présenté I'usine de La SARL
BRIQUETERIE BISKRIA et la chaine de production du brique, aprés avoir mené une étude
approfondie sur les systémes automatisés et 1’automate programmable et logiciel de

programmation Tia Portal et WinRelais et terminer en mettant en ceuvre la solution.

Cette automatisation est réalisée grace au nouveau logiciel incorporé par SIEMENS qui

est le TTAPORTAL V14 spl, c’est un logiciel intuitif, simple et agréable a manipuler.

La réalisation de ce projet a constitué, pour moi, une excellente opportunité pour
étudier une problématique industrielle, la réalisation de ce projet a été excellente pour moi et
I'occasion d'étudier un probléme industriel et d'y trouver des solutions difficiles s'appuyant sur

mon humble expérience dans I'industrie qui consiste en deux ans de travail.

Nous espérons avoir posé une pierre dans le I'établissement d'une liaison directe entre
I'université et I'industrie. Nous proposons de continuer la mise en ccuvre de ce projet dans
I'usine de BRIQUETERIE BISKRIA.
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OU NON INDIQUEE LA SECTION CONSIDERER :
CODE DE COULEURS
Type de Circuit Couleur du Conducteur Section
Coulaur Couleur
NOIR BK PUISSANCE NOIR 25 mm*
MARROMN BN
ROUGE RD NEUTRE BLEU CLAIR 2.5 mm*
ORAMNGE oG
JAUMNE YE
TERRE VERT [ JALUNE 25 mm*
VERT iGN
BLEU BU
COMMAMNDE AC ROUGE 0,75 mm*
VIOLET WT
GRIS GY
BLANC WH COMMANDE DC BLEU FOMNCE 05 mm?
ROSE P
VERT !/ JAUNE GNYE TENSION PERMANENTE ORANGE 0,75 mm~
D inéle: 25/05/2019
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Les Sectionneur :

Q1 : Interrupteur-sectionneur Vistop - tripolaire -- 100 A -

commande frontale poignée rouge/plastron jaune - 7,5 modules de 17,5 mm

Q2 : Interrupteur- sectionneur trois pdles pour le SENTRON PAC3200.

Q7 : Interrupteur- sectionneur deux péles pour I'entrer de transformateur (380,10 A).
Q8 : Interrupteur- sectionneur deux péles pour sortes de transformateur (380 V 10 A).
Q9 : Interrupteur- sectionneur deux poles pour alimentation d’API (Siemens power réf :
6EP1437-2BA00)

Les disjoncteur Moteur magnétothermique :

Q3 : disjoncteur Moteur magnétothermique de Pompe a eau 1

Q4 : disjoncteur Moteur magnétothermique de Pompe a eau 2

Q5 : disjoncteur Moteur magnétothermique de Pompe a eau 3

Q6 : disjoncteur Moteur magnétothermique de Pompe a eau immergée.

Les contracteurs :

KM1 : Contracture de démarrage pompe a eau 1.

KM2 : Contracture de démarrage pompe a eau 2.

KM3 : Contracture de démarrage pompe a eau 3.

KM4 : Contracture de démarrage pompe a eau immergeée.

KMS5 : Contracture de contrdle de sens de démarrage pompe a eau 1.

KMB®6 : Contracture de contréle de sens de démarrage pompe a eau 2.

KM7 : Contracture de contrdle de sens de démarrage pompe a eau 3.

KM8 : Contracture de contrdle de sens de démarrage pompe a eau immergée.

Les Relais de phase :

PS100 : Relais de phase (SIRUS SIEMENS réf :3UG4511-AP20) de Pompe a eau 1.
PS200 : Relais de phase (SIRUS SIEMENS réf :3UG4511-AP20) de Pompe a eau 2.
PS300 : Relais de phase (SIRUS SIEMENS réf :3UG4511-AP20) de Pompe a eau 3.

PS400 : Relais de phase (SIRUS SIEMENS réf :3UG4511-AP20) de Pompe a eau immergée.

SOCIETE Dessiné le :
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B C D E F G H | K
1
L Les Relais :
2 KA SPC1 : Relais du controleur de direction de la pompe 1en position correcte.
KA SPC2 : Relaisdu contrdleur de direction de la pompe 2 en position correcte.
- KA SPC3 : Relais du controleur dedirection de la pompe 3 en position correcte.
KA SPIC: Relais du contréleur de direction de lapompe immergée en positioncorrecte.
3
KAPI1: Relais de I’autorisation de démarrage de la pompe 1.
I KAP2: Relais de I’autorisation de démarrage de la pompe 2.
KA P3: Relais de I’autorisation de démarrage de la pompe 3.
4 KA PI: Relais de I’autorisation de démarrage de la pompe immergée.
B KA SP1: Relais de commande de contracteur KMS de direction de la pompe 1.
5 KA SP2 :Relais de commande de contracteur KM5 de direction de la pompe 2.
KA SP3: Relais decommande de contracteur KMS5 de direction de la pompe 3.
- KA SPI: Relais de commande decontracteur KMS5 de direction de la pompe immrgée.
6 KA EV1: Relais de commande d’électrovanne de chargement de réservoir EV1.
KA EV2 :Relais de commande d’électrovanne de chargement de réservoir EV2.
— KA EV3: Relais decommande d’électrovanne de chargement de réservoir EV3.
KA EV4: Relais de commande *électrovanne de déchargement de réservoir EV4.
7 KA EVS5: Relais de commande d’électrovannede déchargement de réservoir EVS5.
| KA EV6: Relais de commande d’électrovanne de déchargement de réservoir EV6.
KA RESP :Relais de contréle d’un réservoir d’eau en plein.
8 KA RESB : Relais de contrdle d’un réservoir d’eau en niveau bas
KA RESM : Relais de contrdle d’un réservoir d’eau en Maximum
- KA RESm : Relais de contréle d’un réservoir d’eau en minimum
9 KA BP: Relais de contrdle d’une bache d’eau en plein.
KA BB: Relais de controle d’une bache d’eau en niveau bas .
— KABM: Relais de contrdle d’une bache d’eau en Maximum .
KA Bm: Relais de contréle d’une bache d’eau en minimum .
10 KANPI: Relais de controle le niveau d’un forage d’eau.
] KA1: Relais de commande de voyant d’arrét d’urgence.
» KA2: Relais de commande de voyant de panne.
KA3: Relais de commande de voyant de préparation OK/NOK.
L KA 4: Relais de commande de voyant de niveau d’eau de forage d’eau en bas.KA 5 :
Relais de commande de voyant d’alarme de niveau d’eau de réservoir enfabrication A.KA 6 :Relais
12 de commande de voyant d’alarme de niveau d’eau deréservoir en fabrication B.
KA7: Relais de commande de voyant d’arrét
— d’urgence.
KAS: Relais de contrdle d’une bache d’eau en manuelle ou automatique.
13 KA9: Relais de contrdle d’un réservoir d’eau en manuelle ou automatique.KA10 :Relaisde
commande de Siréne.
B KAIl: Relais de commande de gyrophare.
14
15
16
17 Dessiné le : DATE DESSIN
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Actionneur :

Les pompe a eau :

Pompe a eau 1 :(380V, 11 KW, 24.2A) débit

Pompe a eau 2 :(380V, 11 KW, 24.2A) débit

Pompe a eau 3 :(380V, 11 KW, 24.2A) débit

Pompe a eau immergée : :(380V, 15 KW, 32A) débit

Les électrovannes :

EV1 : électrovanne de chargement de réservoir d’eau EV1.
EV2 : électrovanne de chargement de réservoir d’eau EV2.
EV3 : électrovanne de chargement de réservoir d’eau EV3.
EV4 : électrovanne de déchargement de réservoir d’eau EV4.
EVS5 : électrovanne de déchargement de réservoir d’eau EVS.
EV6 : électrovanne de déchargement de réservoir d’eau EV6
Les voyons :

Voyl00.1 :
Voyl100.2 :
Voy200 :
Voy300 :
Voy400 :
Voy500 :
Voy600 :
Voy700 :

voyant man/auto de réservoir d’eau il est allumé en mode de fonctionnement automatique.
voyant man/auto de bache d’eau il est allumé en mode de fonctionnement automatique.
voyant d’arrét d’urgence.

voyant de panne.

voyant de préparation OK.

voyant d’alerte de niveau d’eau en forage d’eau.

voyant d’alerte de niveau d’eau en réservoir d’eau a fabrication A.

voyant d’alerte de niveau d’eau en réservoir d’eau a fabrication B.

Sirine :s1100
Gyrophare : gyro100

Les Capteur :

SQI : Interrupteurs De Niveau De Liquide A Fixation Latérale NEMA 6 de réservoir d’eau en niveau plein.
SQ2 : Interrupteurs De Niveau De Liquide A Fixation Latérale NEMA 6 de réservoir d’eau en niveau bas.
SQ3 : capteur intelligent de contréle le niveau d’eau en réservoir d’eau type ultrasonique Wenglor (réf :
UMS603U035).

SQ4 :
SQ5:
SQ6 :
SQ7:

Interrupteurs flotteur de bache d’eau en niveau plein.

Interrupteurs flotteur de bache d’eau en niveau bas.

capteur intelligent de contrdle le niveau d’eau en bache d’eau type ultrasonique Wenglor (réf : UMS603U035).
Interrupteurs flotteur de controle le niveau d’eau en forage d’eau.

La partie pupitre (pp) :

Compose des pupitres de commande et de signalisation il permet a 1’opérateur de

commander le systéme (marche, arrét, départ cycle...).

Les sélecteurs :

Coml : sélecteur deux positions de commutation entrer manuellement sa automatiquement en réservoir d’eau.
Com?2 : sélecteur deux positions de commutation entrer manuellement sa automatiquement en réservoir d’eau.Les
bouton poussoir :

S22 : Button poussoir de Marche le mode automatique en bache d’eau

S23 : Button poussoir de Marche le mode automatique en réservoir d’eau.

S24 : Button poussoir d’arrét le mode automatique en bache d’eau (fin cycle).

S25 : Button poussoir d’arrét le mode automatique en réservoir d’eau (fin cycle).

SB2 : Button poussoir de Réarmement.

SB3 : Button poussoir de récupéré de panne.

AUI101 : Arrét d’urgence.

S1 : Button poussoir de Redémarrage interface homme machine (HMI).

HMI : TP700 comfort Siemens

PAC : Appareils de mesure et Surveillance de I'alimentation réf : 7KM PAC3200 instruments de mesure

17
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