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Résumé:
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supervision et la configuration de I’interface homme machine en temps réel.



D’autre part, ce travail nous a permis de se familiariser avec 1’API S7-1200, maitriser le langage
de programmation Ladder et 1’explorateur WINCC qui permet de visualiser et surveiller un
processus industrie.
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Introduction générale



L’automatisme est le domaine scientifique et technologique qui exécute contréle
des taches techniques, par des machines fonctionnant sans intervention humaine, ou a
I’aide d’une intervention réduite. L’automatisation s’est généralisée dans I’ensemble des
activités de production, tant dans 1’industrie, que dans les activités de services. Quel que
soit son domaine d’application et les techniques auxquelles elle fait appel, 1’automatisation
s’est constamment développée dans 1’unique but de réduire la pénibilité du travail humain

et d’améliorer la productivité et la qualité des produits.

SCADA est un environnement ou interviennent plusieurs outils de supervision,
tels que, des logiciels concus spécialement pour créer des interfaces graphiques avec
lesquelles I’opérateur pourra intervenir a modifier des paramétres de 1’installation et aussi a
suivre 1’évolution des états de variables de I’installation & chaque instant, ces logiciels
offrent aussi des outils pour établir une communication & I’internet dans le but de
superviser et de contrbler une installation située a des milliers de kilométres du poste de
pilotage

L’objectif de stage est de faire une étude sur le systéme de station d’huile a base
d’automate programmable industriel (api) de la gamme siemens s7-1200 tout en assurant
le bon fonctionnement du systeme. Le choix de ce type d’application en premier lieu, est
de connaitre 1’état de 1’art de ce systéme, ensuite d’aborder une étude technique de son
fonctionnement. Ce travail agit de mettre en ccuvre d’un automate pour piloter les systemes

automatisés destinés a des travaux pratiques.
Notre mémoire est organisé autour de quatre chapitres :

e Le premier chapitre contient dans la premiére partie une description générale sur la
cimenterie du biskria ciment et les étapes de fabrication du ciment et dans la deuxiéme
partie une présentation détaillée sur le systéme choisit, le systéme de station d’huile

e Le deuxiéme chapitre il on présente quelques concepts généraux a la supervision et
les outils et fonctionnements des outils de la supervision, nous avons aussi parlé de
automate programmable en générale, et en détaille ’automate programmable s7-1200

utilisé dans notre travail.



e le troisieme chapitre sera consacré a la description des outils de programmation
TIA portal v13, WINCC flexible, pour élaborer un programme pour 1’acquisition des
données, leurs traitements et une interface homme machine.

¢ Quatrieme chapitre il sera question de présenter 1’application dans son ensemble en
décrivant dans les détails des charge ainsi que la structure du programme de commande
puis nous étalerons sur I’interface graphique et la maniére de superviser et de gérer le
systeme.

Enfin, nous allons terminer notre travail par une conclusion générale.



Chapitre T

Présentation de [usine
Biskria cimenterie et du
systéme de station d’huile



Chapitre I Présentation de [usine Biskria cimenterie
et du systéme de station d’huile

1.1 Introduction

Le ciment est un liant hydraulique (qui durcit sous I'action de I'eau), utilisé dans la
préparation du béton, et aujourd’hui le plus souvent employé dans la confection des
dallages, des parpaings, des enduits et des mortiers. Les ciments sont actuellement classés
sous la dénomination « CEM » suivi d'un chiffre romain allant de 1 a V suivi d'une lettre
majuscule en fonction de leur teneur en clinker et d'autres composants (chaux, fumées de
silice, pouzzolane, laitier de hauts fourneaux, etc...).

Il est le résultat, a I'origine, de la réaction endothermique entre du calcaire et de I'argile qui,
mélangé a de 1'eau, fait prise et permet d’agglomérer entre eux des sables et des granulats.
Depuis, de nombreux autres éléments sont incorporés en fonction de l'utilisation du ciment,
permettant ainsi de constituer de véritables roches artificielles, les bétons et les mortiers.
En 2008, plus de deux milliards de tonnes de ciment étaient produites par an dans le
monde, a 80 % produits et consommés dans les pays émergents, avec une croissance de
plus de 5 % par an de 1991 a 2008.

La société SPA BISKRIA CIMENT est une entreprise de fabrication et ventes des
ciments au Capital social: 870.000.000,00 DA. La cimenterie posséde de 3 lignes de
productions avec une capacité totale de 5 million T/ans [1].

Les ciments sont subdivisés en 4 catégories principales qui sont repérées par des
chiffres romains :
Type I: ciments Portland.
Type I1: ciments Portland composés.
Type 111 : ciments pouzzolaniques.

Type IV : ciments au laitier et aux cendres [2].
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Figure 1.1: Usine biskria de ciment.

1.2 Généralités sur le ciment

Le ciment est un liant hydraulique, c’est-a-dire une matiére inorganique finement
moulue qui, gichée avec de I’eau, forme une pate qui fait prise par suite de réaction et
processus d’hydratation et qui aprés durcissement, conserve sa résistance et sa stabilité
méme sous 1’eau [3].

Dans le langage courant, le terme de ciment peut étre source de confusion lorsqu’il
est utilisé pour désigner a la fois :

v' La poudre de ciment (par exemple telle qu’elle est commercialisée en sac).
v' La pate de ciment au moment de son gichage a I’eau.

v' Le produit obtenu apres durcissement [4].
1.2.1 Les étape de fabrication de ciment

Les étapes de fabrication de ciment & sont présenter par le schéma suivant [3]:
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Figure 1.2: Etape de fabrication de ciment.

1. Extraction et concassage

Le calcaire est extrait par explosif dans des carriéres prét de la cimenterie. L’argile,
le sable et le fer sont extraite par des engins mécaniques et transportée en cimenterie. Le
concassage, fait sur les lieux de D’extraction, réduit la granulométrie des matériaux a

environ 50 mm.

Figure 1.3: Trémie de concasseur.
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2. Préparation de cru

Un melange homogene de calcaire, argile, sable et fer est réalisé. Les proportions
sont déterminées selon leurs compositions chimiques. Pour favoriser les réactions
chimiques ultérieures, les matiéres premieres doivent étre séchées et broyées trés finement

(quelques microns) dans des broyeurs a meules verticaux.

Dans ces procedés, les matieres premiéres sont parfaitement homogenéisées et
séchées lors de I’opération de broyage afin d’obtenir la farine.
Celle-ci peut étre introduite directement dans le four sous forme pulvérulente (voie séche),
ou préalablement transformee en "granules” par humidification (voie semi-séche). Le

produit obtenu est appelé «le CRU » [5].

Figure 1.4: Broyeur cru.

3. Cuisson

Une fois le cru est préparé, il est acheminé directement a 1’entrée du four, qui est
souvent constitué d’un grand cylindre d’environ 3 a 6 métres de diametre et de 50 a 150
metres de longueur, incliné par rapport a 1’horizontale de 3 a 5° de fagcon a permettre une
descente progressive des matiéres en rotation autour de son axe. La partie inférieure du

four est équipée d’une flamme entretenant une température de 1’ordre de 1450°C ; en
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s’approchant de cette zone, le cru subi des transformations successives qui le conduisent au
produit fini qui est le clinker [6].

La cuisson est une opération forte consommatrice d'énergie. La source de chaleur est
apportée par une tuyeére qui peut braler différents combustibles : gaz naturel, fuel, charbon,

coke de pétrole [7].

Figure 1.5: Four rotatif de ciment.

4. Broyage Ciment
le clinker est ensuite véhiculé vers les trémies des broyeurs ou il est finement broyé avec 3

a 5% de gypse afin de régulariser la prise [7].

Figure 1.6: Broyeur de clinker.
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5. Les expéditions

Acheminés vers les silos de stockage par transport pneumatique ou mécanique, les
ciments quittent 1’usine en sacs ou en vrac. Les sacs contiennent généralement 25 ou 50 kg
de ciment et I’ensachage atteint fréquemment 100 tonnes par heure. Les sacs sont
acheminés vers des palettiseurs qui constituent des palettes de 2200 kg transportées par

camion. Le ciment livré en vrac est transporté par camion-citerne, par train ou par bateau

[8].

Figure 1.7: Expédition en sacs.

1.3 Présentation de station d’huile

L’equipement de la station de lubrification a I'huile fine est un équipement qui
approvisionne a circulation le lubrifiant a I'huile fine. Ce produit peut approvisionner la
lubrifiant & point de lubrification (ou se trouve le frottement de mouvement), et apres la
lubrification et le refroidissement, le lubrifiant peut retourner au réservoir d'huile. Ce
produit est adapté aux équipements de métallurgie, de mine, des matériaux de construction,
de pétrochimique, ainsi que les équipements similaires.
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1.3.1 Composition de I’équipement

Le systeme de station de lubrification a I'huile fine est composé de réservoir d'huile,
chauffage électrique 2, pompes d'huile quantitative, une filtre a double cartouches,
refroidisseur d'huile, vanne de différent fonctions (vanne unidirectionnel, vanne de
sécurité, vanne de commutation) et tuyaux, composants de commande (contréleur de
pression, controleur de différence de pression, controleur de température, contréleur de

niveau), appareil d'affichage (manometre), coffre électrique etc.

1.3.2 Fonctionnement de station d’huile

Une pompe quantitative (une autre de rechange) aspire de I'huile de réservoir, aprées
la pressurisation de pompe, ces huiles aspirées sont approvisionnées au point de
lubrification en passant par la vanne unidirectionnelle, filtre & double cartouches (un
cartouche au travail et l'autre au rechange), refroidisseur d'huile, vanne fonctionnel et
tuyaux. Ces huiles lubrifie et refroidisse le point de lubrification, ils retournent au réservoir

en passant par les tuyaux de retour.

Figure 1.8: Station d’huile.
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1.3.3 Fonctions des composants

1. Réservoir d'huile
Il est pour objet de réserver de I'huile, en méme temps pour radiateur et précipitation

des impuretés.

Figure 1.9: Réservoir d’huile.

2. Chauffage électrique

Il est pour chauffer de I'huile dans le réservoir. Au cas ou la température d'huile est
inférieure a la limite minimum, le chauffage électrique commence a chauffer de I'huile. Au
cas ou la température d'huile arrive a la température régulée, le chauffage s'arréte de

chauffer.

Figure 1.10: Chauffage électrique.
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3. Pompe d’huile

Ce produit est composé de 2 pompes d'huile (rechange mutuel), un au travail et
I'autre de rechange. Au cas ou la pression est inférieure a a limite minimum, la pompe de
rechange commence automatiquement au travail. Au cas ou la pression est normale, la

pompe de rechange s'arréte.

Figure 1.11: Pompe d’huile.

4. Filtre a double cartouches

Le filtre a double cartouches est composé de 2 filtres (rechange mutuel) et une vanne
manuel. Un filtre au travail et l'autre au rechange. Au cas ou la différence de pression de
filtre au travail arrive la pression régulée, le contréleur de différence de pression donnera
une alarme, le filtre de rechange doit étre commuté manuellement, et I'ancien filtre peut

étre démonté pour nettoyage.

Figure 1.12: Filtre a double cartouches.
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5. Refroidisseur d*huile
Refroidisseur est pour l'objet de refroidir de I'huile. Au cas ou la température est
superieure & la limite maximum, il est commandé par une electrovanne pour d’agir sur le

débit d’un fluide dans un circuit afin de refroidir de I'huile.

Figure 1.13: Refroidisseur d’huile.

6. Appareil d'affichage
L'appareil d'affichage est pour montrer les parameétres de température, de pression, de
différence de pression et de niveau d'eau, afin que l'opérateur puisse savoir l'état de

I'équipement.

Figure 1.14: Les appareilles d’affichage.
7. Instrimentation de station d’huile
a. Capteur de température de réservoir

La limite maximum de température est de 55°C, la température normale est de 30 °C, la

limite minimum de température est de 20°C, la limite extréme basse de température est de
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5°C. Au cas ou la température de réservoir est moins de limite extréme basse, la pompe ne

peut pas démarrer.

_ae v
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Figure 1.15: Capteur de température de réservoir.

b. Régulateur de différent de pression de filtre
La différence de pression est de 0.15 bar, qui est déja régulée dans l'usine, et qui n'est

pas permis de réguler de nouveau.

Figure 1.16: Capteur de pression differentielle.

C. Transmetteur de Température de Sortie d’Huile

La limite maximum est de 40°C, la limite extréme haute est de 55°C.

3
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Figure 1.17: Capteur de température de sortie.

d. Transmetteur de Pression de Sortie d'Huile
La limite maximum de pression est de 0.60 bar, la valeur régulée est de 0.18 bar, la
limite minimum est de 0.10 bar, et la limite extréme basse est de 0.08 bar. Au cas ou la

pression est supérieure a la limite maximum ou inférieure a la limite minimum, une alarme

sera donnée par le systeme.

Figure 1.18: Capteur de pression de sortie.

e. Détecteur de niveau d’huile

Il mesure le volume d'huile dans le réservoir [9].

)
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Figure 1.19: Détecteur de niveau.

1.4 Conclusion
Dans ce premier chapitre, nous avons donné des étape de fabrication de ciment et

fonctionnement de station d’huile.

15
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11.1 Introduction

Le SCADA est un systeme qui permet de piloter et de superviser en temps réel et a
distance des procédes de production embarqués sur des plates-formes souvent
géographiquement trés ¢loignées d’un site central, mais c’est aussi un précieux outil d’aide
a la prise de décisions concernant le procédé de fabrication, et sur les choix stratégiques de

conduite.

La collecte des mesures et données physiques de production permet d’améliorer les
rendements d’exploitation, de réduire les temps d’arrét, d’effectuer des interventions de
maintenance a distance, de renforcer la sécurité des accés, et de se prévenir des
perturbations réseaux susceptibles d’entrainer des coupures ou la paralysie des principaux

systémes de transport dans le cadre d’une éventuelle attaque informatique ou terroriste.
11.2 Partie I: Systeme SCADA

SCADA est un acronyme qui signifie le contrGle et la supervision par acquisition
de données (en anglais: supervisory Control And Data Acquisition). L’environnement
SCADA collecte des données de diverses appareils d’'une quelconque installation, puis
transmit ces données a un ordinateur central, que ce soit proche ou éloigne, qui alors
contr6le et supervise I’installation, ce dernier est subordonné par d’autres postes
d’opérateurs [10].

L’allure générale d’un systéme SCADA est montrée sur la figure ci-dessous [11]:

. Site 1
| Y Rasess lighoce ‘ J Moden
Rmam slecmoite ML
Lomenanilxice
Ra Site 2
dio
= Micro-onde ———m E
‘ Cellulawre Carte WAN EC
X AE Ql , :
[t Satélte \ Site 3 -
Histronque Serveur  Routeur de - El '[
données d\';{f‘""" communication U._'“_“g._.) Meden -
(MIU) RN

Figure 11.1: Schéma général d’un systeme SCADA.
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11.2.1 Eléments du systeme SCADA

Principalement un systeme SCADA se compose de :

1. RTU (Remote Terminal Unit): il sert a collecter les informations a partir de
I’instrumentation du terrain et les transmettre au MTU a travers le systeme de
communication.

2. MTU (Master Terminal Unit): il recueille les données provenant des RTU, les
rendre accessibles aux opérateurs via I’HMI et transmet les commandes nécessaires des
opérateurs vers 1’instrumentation du terrain.

3. Systéme de communication: moyen de communication entre MTU et les différents
RTU, la communication peut étre par le biais de I'Internet, réseaux sans fil ou cablé, ou le

réseau téléphonique public....etc.

11.21.1RTU

C’est une entité d’acquisition de données et de commande généralement a base de
microprocesseur (actuellement on utilise des automates programmables). Il sert a contréler
et superviser localement I’instrumentation d’un site éloigné et transférer les données
requises vers la salle de contréle principal ou parfois a d’autres RTU. Il se compose de
contrbleur, des cartes d’entrées et sorties (analogique, tout ou rien, impulsions) et des

modules de communication. La figure suivante représente un schéma typique d’un RTU.
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Station opérateur - Contréleur logique programmable

Terminal de programmation

Figure 11.2: Schéma général d’un RTU.
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11.2.1.2 MTU

Il peut étre décrit comme une station ayant plusieurs postes opérateur (liés ensemble
avec un réseau local) connecté a un systéme de communication, comme on vient d’aborder
I’MTU recueille les données de I’instrumentation du terrain périodiquement a partir des
stations RTU et permet la commande a distance par le biais des postes opérateurs, en
général ’MTU sert a configurer et programmer les RTU, diagnostiquer la communication
et les stations RTU, la figure ci-dessous montre un schéma général d’un MTU [12],[13],
[14].

r—*’rH**

Emerteur
récoptour
radio

Modem

Siation Station d'operateur Sation Imprimenta
de commmicatian RS-232 de pregrammation Opeateur Rapide

Interface

Multi-Port I C
Tmage de
Tesioration

Reésean local

Poinl d'accas

Contrileur logique programmable

Figure 11.3: Schéma général d’un MTU.

11.2.1.3 Communication

Différentes architectures de communication pour un systtme SCADA sont
disponibles, la plus simple est la communication point & point ou la communication est
établie. Entre deux nceuds du réseau (I’'un maitre et 1’autre esclave), la deuxiéme
architecture est la communication multipoint qui consiste en un maitre et plusieurs
esclaves, une topologie des différents modes de communication est présentée sur la figure
ci-dessous [15], [16]:

18
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Figure 11.4: Topologie de différents modes de communication SCADA.

11.2.2 Les outils de supervision dans I’industrie

Parmi les outils de supervision du marché les plus souvent utilisés [17]
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Figure 11.5: Les outils de supervision dans I’industrie.

11.2.3 Interface Homme-Machine (HMI)
Le logiciel d’interface homme/Machine SCADA fournit & la fois des vues
graphiques de 1’état des terminaux a distance et leurs historiques d’alarmes. Il permet de

visualiser I’ensemble des données du procede et d’intervenir a distance sur les machines. Il

igj
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génere des rapports d’exploitation et de contréle de données environnementales. Il archive
la synthése des données dans ses bases d’historiques.
Les fonctions principales d’un logiciel SCADA sont les actions suivantes :

» La visualisation des données d’exploitation a travers la totalité des installations.

» L’acquisition, le stockage et 1’extraction des données d’exploitation importantes
avec les commentaires saisis par 1’opérateur.

» La visualisation des tendances en temps réel a partir de donnes temps réel ou depuis
les bases d’archivage.

» La gestion la sécurité des processus et des procédes a travers I’ensemble des
installations et I’administration des authentifications et les habilitations pour I’acces des
personnels.

I’HMI du SCADA est treés important pour le bon déroulement de la procédure d’aide
a la décision, il est le seul point d’interaction entre 1’0opérateur et les algorithmes d’aide a la
décision, ainsi, il aide 1’opérateur dans sa tche d’interprétation et de prise de décision, en
lui offrant une trés bonne visibilité sur I’état et 1’évolution de I’installation, avec
I’affichage en différentes couleurs des résidus, des alarmes et des proposition sur I’action a

entreprendre [18].

Figure 11.6: Interface Homme-Machine.

11.3 Partie Il: Automate programmable industriel

11.3.1 Définition d'un API
L’automate Programmable Industriel (API) est un dispositif électrique de traitement

logique d’informations dont le programme de fonctionnement est effectué a partir

20
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d’instructions établies en fonction du processus a réaliser. Il est adapté a 1’environnement
industriel. 11 génere des ordres vers les pré-actionneurs de la partie opérative a partir de

données d’entrées (capteurs) et d’un programme [19].

Figure I11.7: Les automates programmables.

11.3.2 Domaines d'emploi des automates

On utilise les API dans tous les secteurs industriels pour la commande des machines
(convoyage, emballage ...) ou des chaines de production (automobile, agroalimentaire ...).
Il peut également assurer des fonctions de régulation de processus (métallurgie, chimie...).
Il est de plus en plus utilisé dans le domaine du batiment pour le contréle du chauffage, de

I'éclairage, de la sécurité ou des alarmes [20].

11.3.3 Structure interne d'un API

Les API comportent principalement les parties suivantes :
e Un processeur.
e Une mémoire.
e Des interfaces d’entrées /sorties.
e Une alimentation (240Vac, 24Vcc).

La structure interne d’un API est représentée comme suit [21].

\21J
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Figure 11.8: Structure interne d’un APIL.

11.3.4 Automate programmable S7-1200

Le contrdleur S7-1200 offre la souplesse et la puissance nécessaires pour

commander une large gamme d'appareils afin de répondre aux besoins en matiere

d'automatisation. Sa forme compacte, sa configuration souple et son important jeu

d'instructions en font une solution idéale pour la commande d'applications trés variees.

La CPU combine un microprocesseur, une alimentation intégrée, des circuits

d'entrée et de sortie, un PROFINET intégré.

A CPU fournit un port PROFINET permettant de communiquer par le biais d’un

réseau PROFINET des modules supplémentaires sont disponibles pour communiquer via
les réseaux PROFIBUS, RS485 ou RS232.

22
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Figure 11.9: Automate S7-1200.

11.3.4.1 Possibilités d'extension de la CPU

La gamme S7-1200 offre divers modules et cartes enfichables pour accroitre les
capacités de la CPU avec des E/S supplémentaires ou d'autres protocoles de
communication. Module de communication (CM), processeur de communication (CP),

Signal Board SB, Battery Board (BB), Module d'entrées-sorties (SM) [22].
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Type de module
La CPU prend en charge une carte DEL d'état surle
d'extension enfichable : Signal Board
¢ Un Signal Board (SB) fournit Connecteur
des E/S supplémentaires pour amovible pour le
votre CPU., Le SB se raccorde C3U°90
3 Favant de la CPU. utilisateur
¢ Un Communication Board (CB)
vous permet d'ajouter un autre
port de communication 3 votre
cPu)
¢ Un Battery Board (BB) permet
une sauvegarde a long terme
de I'norloge temps reel
Les modules d'entrées-sorties DEL d'état
(SM) permettent d'ajouter des
fonctionnalités 3 la CPU. Les SM Languette
se raccordent sur le coté drait de la coulissante du
CPU. connecteur de
T bus
¢ E/STOR ' c
¢ E/S analogiques amovible pour le
* RTD et Thermocouple calblage
¢ SM 1278 I0-Link maitre N
Les modules de communication LED d'état
(CM) et les processeurs de
cmmncaom(CP)wdes memmmﬁ
options de communication 3 la c
CPU, telles que la connectivité
PROFIBUS ou RS232/RS485

(pour PtP, Modbus ou USS) ou le
maitre AS-i. Un CP offre la
possibilité d'autres types de
communication, par exemple la
connexion de la CPU par le bais
d'un réseau GPRS.

¢ LaCPU accepte jusqu'd 3CM
ou CP.

¢ Chague CM ou CP se raccorde
sur le coté gauche de la CPU
(ou sur le cdté gauche dun
autre CM ou CP).

Figure 11.10: Possibilités d’extension de la CPU.
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11.3.4.2 Modes de fonctionnement de la CPU

La CPU a les modes de fonctionnement suivants :
v" En mode « STOP », la CPU n’exécute pas le programme, et on ne peut pas charger
un projet.
v" En mode « STARTUP », la CPU entame une procédure de démarrage.
v" En mode « RUN », le programme est exécuté de fagon cyclique, certaines parties.
D'un projet peuvent étre chargées dans la CPU en mode RUN [23].

Figure 11.11: CPU1214c AC/DC/RLY.
11.4 Conclusion
Dans ce chapitre nous avent présenté brievement Le systeme SCADA ainsi que tous
les outilles nécessaires pour sa mise ceuvre et on a pu voir une étude detaillé des automates

programmables industriels en particulier I’automate siemens S7-1200.
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I11.1 Introduction

Ce chapitre sera consacré a la programmation du systeme de commande de la station
d’huile automatisé€. Nous parlerons des outils logiciels utilisés pour programmer 1’automate
SIEMENS ainsi que son HMI en détaillant chaque étape de la programmation pour mieux
comprendre le fonctionnement de ce systeme.

111.2 Outils de programmation

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 intégré comprenant les logiciels SIMATIC STEP 7 V13, PLC SIM
V13 et SIMATIC WINCC V13.

TIA Portal est un environnement d’automatisation unique permettant de configurer
jusqu’aux processus de production les plus complexes de manicre tout a fait simple, depuis
un écran d’ordinateur unique. Il permet la réalisation optimale de processus de
planification et de production [24].

Grace a sa présentation intuitive et a la navigation simple, la compréhension et la
familiarisation des fonctions de programmation est tres rapides. Divisé en « vue portail »
pour guider intuitivement 1’utilisateur a travers les différentes étapes de I’ingénierie et une
« Vue projet » qui procure un acces rapide aux outils pertinents TIA Portal aide ainsi les
nouveaux utilisateurs comme les utilisateurs expérimentés a travailler de maniére aussi
productive que possible.

La conception des éditeurs logiciels du TIA Portal s'appuie sur une présentation
commune et sur un concept de navigation commun. La configuration d'un matériel, la
programmation logique, le paramétrage d'un variateur ou la conception d'une image IHM
chaque environnement reprend le méme design pour les éditeurs. Les fonctions, les
caractéristiques et les bibliotheques sont affichées automatiquement dans leur vue la plus
intuitive en fonction de I'activité souhaitée pour tous les composants de sécurité egalement.

La configuration de l'ensemble de la partie matérielle et de sa mise en réseau
s'effectue dans une vue graphique intégrale des appareils et du réseau. En effet, la mise en
réseau du controleur, des IHM ou encore du PC et des entrainements s'effectue par simple
configuration graphique des connexions [25].

111.3 Création d’un projet
La création d’un projet commence toujours par la configuration du matériel, La

configuration du matériel revient a lister tous les modules présents dans le projet, Par
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exemple I’alimentation, le CPU, les entrées-sorties, les modules de communications, etc...

Tous ces éléments se trouvent dans la bibliotheque du projet [26], ces étapes sont :

e Double —cliquer sur
I’icbne de TIA portal

§ Créor un projer
(9, Mt i pro e Sélectionner: « Créer
un projet »

Totally Integrated Automation L
e Définir le nom du

projet et I’endroit ou il
Crerun prjt doit étre sauveé.

Nom du projet :

|
Chemin: | ClUsers WEDDOUR Deskiop []
|

futeur: | VEDDOUR

Commentaire :

Tableau 111.1: L’étape de création d’un projet.
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= FEtape?2

logiciel de programmation TIA portal

Démarrer “I§

Quvrir le projet existant
Créer un projet

Migrer le projet

Présentation de bienvenue

Logiciels installés

Aide

Langue de l'interface

P Vue du projet

Lorsque le projet est créé,
cliquer sur «\Vue du projet».

* | ] kenm
' ﬁﬁjﬂutﬁ:run appareil

Eg-h Appareils & Réseaux
« (5 PLC [CPU 1214C AC/DC/Rh]
[l‘f Configuration des appar...
4| En ligne & Diagnostic
b |5 Blocs de programme

b r“'_-;ﬂ- Objets technologigues
¥ Sources externes
b [ Variables APl

[

Sélectionner« Ajouter un
appareil».

« 1 Contréleurs
» [ SIMATIC 571200
. v [ sIMATIC 571500
v [ SIMATIC 57300
v [ SIMATIC 57400

e

Contrileurs

Sélectionner« Controleur.

Tableau I111.2: L étape pour ajouter un appareil.
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= FEtape3
Numéro deréférence - 6ES7 214-
1BG40-0X B0
SITMIIRE T Wisible sur le coré !

Nom du module CPLT 1214
B e | AC/DC/RLY

MNumeéro de référence

GEST 231-5MD32-0XBO
Wisible sous le couvercle des
trées Thaut’) !

Figure 111.1: L’identification d’un module du S7-1200.

Boite de dialogue affichee Opération
B Ajouter un appareil Sélectionner

~ i Contréleurs
- [ig sImaTc s7-1200

~ [mi cru
» [l CPU 1211C ACIDCIRly .
» gl CPU 1211C DCIDCIDC Choisir la CPU 6ES7 214-
» [ CPU 1211C DOIDCIRY 1BG40-0XB0O

» [l CPU 1212C ACIDCIRly

» [ cPU 1212C DC/IDCIDC

» (i CFU 1212C DCIDCIRly

~ [l CPU 1214C ACIDCIRly
Il 5E57 214-1BE30-0XBO
Il 5E57 214-1BG31-0XBO

i i |Catalogue .

q Dans le catalogue du
cRecherchers ]
] | _ | @ matériel, choisir la carte
¥ Filtre d’entrée TOR 6ES7 231-
v g CFU 5ND32-0XBO

» (1 Signal Boards
1 [i Commmunication Boards
» (1 Battery Boards
» (g DI
» [ DQ
» [ DIIDG
~ [ Al

v [ Al 4x13BIT

« [ Al 4x16BIT

[l sE57 231-5MD30-0XB0

BESY 231-5ND32-0XB0

Tableau 111.3: Configuration du matériel pour le S7-1200.
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Cette étape concerne a I’insertion des blocs suivants : OB—FC — DB.

* | ] ken=m
B Ajouter un appareil

gan Appareils & Réseaux
= [ i PLC [CPU 1214C AC/DC/Rhy]
[I"f Configuration des appar...

% En ligne & Diagnostic

w [ gl Blocs de programmme

Sélectionner les blocs de
programme
Double-cliquer sur ajouter

nouveau bloc

Nom :
[pioc 1 |
Langage : |CDNT |v|
% Numere z H Sélectionner 'un de ces
Bloc O Manuel
e s _ blocs par exemple on
(® Automatique o
choisit le bloc (FC)
Choisir le langage CONT
= Description :
FB _ | (ou LOG)
Bloc Les fonctions sont des blocs de code sans mémair
fonctionnel Cliquer sur OK
FC
Fanction
e
Bloc de
données
plus...
(A)
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» 1 PEJ_EXO1
I’ Ajouter un appareil
h Appareils & Réseaux
v [ CPU 314 [CPU 314]
lIY Configuration des appareils
% En ligne & Diagnostic
v g Blocs de programme
I’ Ajouter nouveau bloc
& Bloc_1 [FC1]
» [ Objets technologiques
» f@ Sources externes

e Onobserve queBloc 1a
été ajouté

i F e SR R8s @e[=R] &

Bloc_1

[ Tu e a2 : [ys

AF HdiF =0 [t = &

* Titre du bloc -
Cormmentaire '

* Réseaul: ...

Commentaire

e La fenétre du Bloc_1 est
ouverte et préte pour la
programmation

BIPP &

5]‘;8!82;.10 CLERP LY & I

—

ST ST

i

Ak Ak == 71 = 2

w Titre du bloc
v  Réseaul:
%00 040
— | { —

e Pour tester le
fonctionnement, saisissant:

Entrée: 10.0

Sortie: Q4.0

(B)
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-Appel depuis I’OB1 : Le bloc de type FC sera appelé dans ’OBI.

Remarque 1: OB1 est automatiqguement appelé !

" PEL_EX01
I Ajouter un appareil
th Appareils & Réseaux

~ g cPU 314 [CPU 314]

BY configuration des appareils Double cliquer sur OB1 (ouvrir
% En ligne & Diagnostic en LIST)
v ' Blocs de programme
I Ajouter nouveau bloc
E Nin [0B1]
& Bloc_1 [FC1]
» [ Objets technologiques
» '@} Sources externes

- Réseau 1:

Commentaire

L’OBI1 s’ouvre

I Ajouter un appareil
th Appareils & Réseaux
'@ CPU 314[CPU 314)
JIY Configuration des appareils
% Enligne & Diagnostic
v 'l Blocs de programme
I Ajouter nouveau bloc
& Main [0B1]
E ~3Bloc_1 [FC1]
» [ Objets technologiques
» ':@ Sources externes

Sélectionner Bloc_1

*  Réseaul:
e o Glisser et déposer Bloc_1 sur la
S ligne 1, du réseau 1, de I’'OB1
1 CALL *"Blec 1 Remarque :
2 Pour le S7-1200 I’appel doit se faire en
3 LOG

Tableau 111.4: (A) et (B): Représentation d’insertion d’un bloc.
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Remarque 2: Procéder de méme pour les blocs.

= Etape5
La compilation est toujours nécessaire lors du premier chargement. Ensuite la
compilation est nécessaire que si la configuration du matériel a modifiée. Exemples :

e Ajout ou suppression d’un module.

eModification des paramétres d’un module (mémento décadence, rémanence, temps de
cycle, adresse de byte, etc...).

[T8 Siemens - PEJ_EXO1

Projet Edition Affichage Insertion Enligne Outils Accessowes Fendv

5 YL enregiswrerieprojer Z X s 2 X N2 (*: G5 &M
Navigateur du projet | S | I
Appareils
o0 - e Enregistrer le projet
T TR0 - 2 1. Sélectionner le dossier

B Ajouter un sppareil P
th Appareils & Réseaux 1 CPU
v 3 CPU 314 [CPU 314] / i
m Configuration des appareils 2 Compller
% En ligne & Diagnostic
B rsninasaos 3. Charger dans
B Ajouter nouvesu bloc 1’
automate
= [CEYEY
& Bloc_1 [FC1)

? L Objers technologiques

P 4 Sources exxemes

Tableau I11.5: Les procédés suivis pour la compilation et le chargement du programme.
= Etape6
- La création d’une Fenétre HMI

On choit un HMI. Dans la vue portail on clique sur ajouter un appareil et on
sélectionne un HMI parmi les différents choix proposés par TIA PORTAL
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« [ 1HM
~ [ 5IMATIC Basic Panel
» [ 3" Ecran
b [5 4" Ecran
v [ 5" Ecran
- E 7" Ecran
- E KTF700 Basic
u BANZ2 123-2GA03-0AX0
| F5Ay2 123-2GB03-0AX0
¥ |5l KTP700 Basic Portrait
» EB" Ecran
b [ 10" Ecran
b [E 12" Ecran
b [ 15" Ecran
» [ SIMATIC WinAC pour Multipanel

Figure 111.2: Configuration d’une HMI.

Une nouvelle fenétre de configuration HMI représentant le réseau s’affiche ensuite

pour choisir I’interface de communication entre I’HMI et I’automate.

ssistant Pupitres operateurs: KTP700 Basic PN

Connexions APl

- SIMATIC 57 1200

[rroFETO) [}

Figure 111.3: Connexion de I’'HMI a I’API.

- Programmation de "HMI
La seconde partie de la programmation consiste a réaliser une interface de
communication HMI entre 1’utilisateur (client ou technicien) et la station a I’huile. Cette

interface sera composée d’un écran pour la commande ou le suivi du systéme.
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L’assistant de configuration permet aussi de prérégler le nombre de vues dans I’HMI

et la disposition des boutons et plein d’autres options utiles.

Assistant Pupitres operateurs: MP 277 TO" Touch

EF Ajoutervue I} i i toutes les vues

Figure 111.4: Configuration du nombre de vues.

Une fois I’HMI configurée, on arrive sur la vue projet qui ne différe pas beaucoup de
celle permettant d’écrire des programmes. Elle est principalement composée d’un champ
de travail représentant I’écran de ’HMI sur lequel on veut travailler et d’une bibliotheque

d’éléments graphiques.

Figure 111.5: La vue projet pour le travail sur un HMI.

Grace au large choix d’objets et d’éléments graphiques contenus dans le menu

bibliotheéque a droite de I’écran on peut commencer a réaliser les écrans de ’HMI [27].
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Options A

SIEMENS

==¥;

"G, Propriétés

i info 1| %) Diagnostic

R X Y EE [Valeurs pardéfauf~ = |

[»

~ | Objets de base

S A A o @ H

logiciel de programmation TIA portal

> | Contréles

v | Graphiques

R A%
¥ 2 colors
#) 256 Colors
¥ 4 colors

K06

| @ mb m = =

| b i R et

= ha Bk A RSN

Figure 111.6: Menu bibliotheque des objets et éléments graphiques.

I111.4 Conclusion

1duds np

Dans ce chapitre nous avons parlé de comment créer un projet avec les étapes

suivies, on a terminé par la création d’'un HMI en détail. Tout ¢a en utilisant un logiciel

facile et simple appelé TIA Portal.
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IV.1 Introduction

Dans ce chapitre nous présentons la description du cahier des charges de systeme de
la station de huile et les étapes de développement de notre systéme par le logiciel de
programmation Siemens TIA portal V13 et la simulation du programme par PLCSIM.
Puis, nous aborderons la partie interface graphique homme-machine (HMI) réalisée avec
Wincc. Avec la qu’elle on effectue la supervision du processus en ayant plusieurs vues

donnant la main aux différents équipements de 1’installation.

V.2 Description du systeme

Pour arriver a ce but, il faut automatiser la station d’huile on suivant le ce processus

-Démarrage : pour que la pompe 1 master démarrer il faut atteindre trois conditions,
premiérement, il faut avoir une température du réservoir est moyenne, deuxiemement il
faut avoir un niveau d’huile supérieur & 500L, troisiemement, il faut avoir une pression
naturel au cas ou une basse pression la pompe 2 esclave démarre automatiquement
(déclanchement de la larme), au cas ou la pression est normale, la pompe 2 esclave de

rechange s’arréte.

-Résistance : démarrer la résistance au cas ou la température d'huile est un inférieure
a la valeur normale, le chauffage électrique commence a chauffer I'huile (la alarme se
déclenche), Au cas ou la température d’huile revient a sa valeur normale, le chauffage

s’arréte.

-Electrovanne: pour ouvrir 1’électrovanne automatiquement, il faut réaliser trois
conditions, premierement, on doit avoir un signal de prét, Deuxiémement on doit avoir une
température de sortie supérieure a la valeur normale, dans ce cas-la la alarme va

déclencher.

Dans le cas ou la quantité d’huile et expirée le systéme s’arréte.

La figure suivante présente la description de cahier de charge par GRAFCET.

B
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SR.ALIZ.YTLL (MM MM, BE B3] Ready

1 Ismarrer la pompe 1
RUM 1 & 1 FOm 1
1 |d alarme 7 ] stcp
RiEset
4 i
I X0
-|-T_5s YP11<PME ME+TRL 1<t N BN+XP]
- 4
EL1Z+YTE 10 MK
YT1L<RM PN
1FRUM 1.¢T 11<MM. Ready 3—— RUN 1YPLL<MMN ready?
T | e
|_]j_ Démarrer la 7 Semarrer la
resistance pi:l"ll:!:"!
RUMZ _|[— o3 RUH 2 FORT
| | JE— s Brrét
| 12 |—| Alarm | | 13 |—| Stop - la
| Hlarmie | Shom | pom
F pe 2
1
Resed =
15
(] . s
10
T 11=RGCHRLIM 1 ALTML=FP11=hay
"
|: " arrét résistance 11 Arrét la pompe?
——HUH 3 JUM 2
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— YT12:=8E.AUMN1 Seacy 4

17 L] Dwvrir Electrovanne

AUME | T AN A
19 H alarme 18 | | Ztop
a0 Resek
| AOMI+YTiI2=MM 1]
21 Fermmer lechkrovanne
I RUM4
3

— HAUN1 RUH 1

Figure 1V.1 : GRAFCET du notre application.

IV.3 Programmation

IVV.3.1 Configuration matériel

Une configuration matériel est nécessaire pour :
e Les paramétres ou les adresse préréglé d’un module.
e Configurer les liaisons de communication.

Notre choix du matériel
» Emplacement 1: CPU 1214 AC/DC/RLY

39



Chapitre IV programmation et supervision

Un module d’entrées analogiques :

» Emplacement 2: Al 416xBIT_1
La figure suivante représente les modules de 1’automate utilisé.

103 102 10 1 2

Chéssis_0
SICMLRT

Figure 1V.2 : Configuration des appareils.

1VV.3.2 Les variables

Dans tous programme il faut définir la liste des variables qui vont étre utilisées lors

de la programmation pour cela le tableau des variables est créé pour I’insérer des variables
du systéme.
L’utilisation des nomes appropriés rend le programme plus compréhensible est plus

facile a manipuler.
Les figures suivantes représentent le tableau des variables utilisés dans notre

programme.
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Variables API

MNam Table des variables | Type de données | Adresse Réma... Visibl... |Acces...

1 <l  signal temperature de reservair Table de variabl_.| = | Int ]| svoa =] [w] [w]
2 < cignal pression de sortie Table de variables s_. Int %IW98 E E
3 - signal temperature de sortie Table de variables s_. Int %IW100 E E
- - temperature de reservoir est MX M Table de variables s.. Bool %MO0.0 E E
5 < temperature de resenvoir est X Table de variables s_. Bool %M0.1 [+ [+
6 < temperature de reservoir est N Table de variables s.. Bool %hi0.2 [+ [+
7 <2 ternperature de reservoir est MN MN Table de variables s.. Boaol %M0.3 =] =]
8 <2 pression de sortie est MK M Table de variables s.. Bool %M0.4 =] =]
9 <2 pression de sortie est MX Table de variables s.. Bool %M0.5 @ @
0 <@ pression de sortie est MN Table de variables s.. Bool %MO.6 E E
11 -<d pression de sortie est MM MM Table de variables 5. Bool %MO0.7 E E
12 <@ temperature de sortie est M) MX Table de variables 5. Bool %M1.0 E E
12 temperature de sortie est Mx Table de variables s_. Bool %A1 1 [+ [+
14 g ternperature de sortie est MM Table de variables s_. Bool %hi1 2 [+ [+
15 < ternperature de sortie est MM MM Table de variables s.. Bool %M1.3 =] =]
16 <1 signal de pret pomp 1 Table de variables s.. Bool %10.0 =] =]
17 < signal de pret pomp 2 Table de variables s.. Bool %I10.1 @ @
18 -4 signal de pret resistance Table de variables s.. Bool %I0.2 @ @
19 <@ signal de pret electrovanne Table de variables 5. Bool %I0.3 E E
20 - signal de marche pomp 1 Table de variables 5. Bool %I04 E E
21 <@ cignal de marche pomp 2 Table de variables 5. Bool %I0.5 E E
22 4 signal de marche resistance Table de variables s_. Bool %I0.6 [+ [+
23 < signal de marche electrovanne Table de variables s.. Bool %I0.7 [+ [+
24 40 indication niveau MN Table de variables s.. Bool %I11.0 =] =]
25 < indication niveau MN MM Table de variables s.. Bool %I11.1 =] =]
o TULTC WO VOGRS 1P Wh Wiees i sse wisi coEa
26 indication pression differentiel Table de variables s.. Bool %l1.2 E E
27 4 commande de pompe 1 Table de variables s.. Bool %Q0.0 E E
28 commande de pompe 2 Table de variables 5. Bool %Q0.1 [+ [+
29 < commande de resistance Table de variables s.. Bool %002 [+ [+
30 4 commande de electrovanne Table de variables s.. Bool %Q0.3 [ [
31 < defaut Table de variables s.. Bool %Q0.4 [ [
32 4 demarrage de resistance auto Table de variables s.. Bool %N 4 @ @
33 < absence de signal pret resistance | Table de variables s.. Bool %h1.5 E E
34 4 absence de signal de marche resist| Table de variables 5. Bool %h1_6 E E
35 4 demarrage de resistance locale Table de variables s.. Bool %h1.7 E E
36 demarrer la resistance Table de variables 5. Bool %NM2.0 [+ [+
37 < arreter la resistance Table de variables s.. Bool %M2.1 [+ [+
38 4 mode auto Table de variables s.. Bool %WM2.2 [ [
38 4q mode locale Table de variables s.. Bool %M2.3 E E
40 4 signal de pretresistance descendar Table de variables s.. Bool M2 4 @ @
41 < ouvrir electrovanne auto Table de variables s.. Bool %25 E E
42 4 ouvrir electrovanne Table de variables s.. Bool %26 E E
43 4 fermer electrovanne Table de variables s.. Bool %27 E E
44 ouvrir electrovanne locale Table de variables 5. Bool %N3.0 [+ [+
45 41 signal de pret electrovanne descen.| Table de variables s.. Bool HM3.1 [ [
45 40 absence de signal pret electrovanne Table de variables s.. Bool %M3 2 [ [
47 4 absence de signal de ouvrir electro.| Table de variables s.. Bool %BM33 E E
45 < demmarage de pomp 2 auto esclav| Table de variables s.. Bool %3 4 E E
49 40 demarrer la pomp 2 Table de variables s.. Bool %M3.5 E E
50 signal de pret pomp 2(1) Table de variables s.. Bool %36 E E
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(=} B

|

L o o o T o R
(=] L

=]

- - - -

Mo Table des variables  Typededonnées  Adresse

arreter la pomp 2 Table de variables s.. Boal

demarrage de pomp 2 locale Table de variables .. Boal
signal de pret pomp 2 descendant | Table de variables s.. Boal
absence de signal pret pomp 2 Table de variables s.. Boal
absence de signal de marche de po Table de variables s.. Bool
demmarage de pornp 1 autc mastre Table de variables s.. Bool
demarrer la pomp 1 Table de variables s.. Boal
arreter la pomp 1 Table de variables s.. Boal
demmarage de pornp 1 locale Table de variables s.. Bool
absence de signal pret pomp 1 Table de variables s.. Boal
signal de pret pomp 1 descendant | Table de variables s.. Bool
default de systeme Table de variables s.. Bool
boutton de demarrer Table de variables .. Boal
absence de signal de marche de po Table de variables s.. Boal
demmarage de porp 1 auto esclav Table de variables s.. Bool
demmarage de pormnp 2 auto mastre Table de variables s.. Bool
pompe 1 mastre Table de variables s.. Boal
pompe 2 mastre Table de variables s.. Boal
toujours 0 Table de variables s.. Boal
toujours 1 Table de variables s.. Bool
boutton d'arreter Table de variables .. Boal
alarme de systeme Table de variables s.. Boal
systeme pret Table de variables s.. Bool
systeme marche Table de variables .. Boal

paramateres par defaut Table de variables s.. Boal

%37
4.0
it 1
4.2
4.3
el 4
4.5
.6
.7
%50
%51
5.2
%53
5.4
%55
H®M5.6
%57
6.0
%hi100.0
%®M100.1
6.1
6.2
%®MB.3
6.4
6.5

programmation et supervision

Visibl...

HEEEEEEEEEEEEEEDEDEDXD XXX XXX

Acces..

HEEEEEEEEEEEEEEDEDEDXD XXX XXX

Figure IV.3 : Tableau des variables.

1VV.3.3 Les blocs

7
A X4

L)

7/

OB (bloc d'organisation): les blocs d'organisation (OB) constituent l'interface entre

le systeme OB d'exploitation et le programme utilisateur. L'ensemble peut étre

concaténé dans un seul bloc OB1 (programme linéaire) appelé de maniére cyclique

par le systeme d'exploitation ou étre structuré dans plusieurs blocs (programme

structure)

FC (fonction): une fonction ne possede pas une zone de mémoire propre. Les

données locales d'une fonction sont perdues apres I'exécution de la fonction. Il est

également possible d'appeler dautre FB et FC dans une fonction via des

instructions d'appel de blocs.

DB (Blocs de données): Ces blocs de données servent uniquement a stocker des

informations et des données mais pas d’instructions, ces données seront utilisées

par d’autres blocs [28].
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IVV.4 Création du programme

1VV.4.1 Bloc de conversion Al « FC1 »

Les figures suivantes représentent un bloc dans FC1

CONY (oW
Int to Reel Int to Rl

em— END EN END

EALPY U =FALN R £V MAX OUT =2 NAX R

Figure IV.4 : Réseau 1 dans FC 1

Réseau 2 : ..
CALCULATE
Real
EM ENO
OUT = INS+{INd-INSI*{INT-IN...
FAI_PY_R =1 QUT = &Y_ACT

FPV_MAK_R=— |12
FPV_PIMN_R =— 3
FV_MAK — Mg

#V_MN — N5 2k

Figure IV.5 : Réseau 2 dans FCL1.

1V.4.2 Bloc des valeurs analogiques

La figure suivante représente un bloc des valeurs analogique :

£V MIN

CONY
Int o Reel
ENG

OUT =PV IR
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valeurs analogique
Mam lvpe ded.. Décalage Valeurdedépart Rémanence Accessible.. Visible da..

1 4 + Static
2 4@ e temperature de reservair leal 0.0 0.0 ™ ] ™
3 4@ e temperature de sortie leal 40 0.0 ™ ™ ™
4 4] pression de sortie Real BO 0.0 ™ ] ]
5 48 temperature de reservoir MY MY 3eal 120 0.0 ™ ™ ™
6 <@ ®  temperature de reservoir MM 3eal 16.0 0.0 ™ ™ ™
7 <@ "  temperature de reservoir MX  3eal 200 0.0 ™ ™ ™
B <@ =  temperature de reservoir WX MK 3eal 240 0.0 ™ ™ ¥
9 <@ = temperature de sorfie MM MY 3eal 280 0.0 ™ ™ ¥
10 <@ =  temperature de sortie MN sl 320 0.0 ™ ] =
11 4@ ®  temperature de sortie MX sl 36.0 0.0 ™ ] ™
12 @ = temperature de sortie XM 3eal 40.0 0.0 E @ E
13 |41 = pression de sortie MM MN 3eal 44.0 0.0 E E E
14 4] = pression de sortie MN 3eal 480 0.0 E E E
15 |41 = pression de sortie MX leal 520 0.0 ™ ] ]
16 |41 » pression de sortie MXMX leal 56.0 0.0 ™) ] ]

I

Figure 1V.6 : Bloc des valeurs analogique.
IV.4.3 Lire Al « FC2 »
Les Figures suivantes représentent un bloc de fonction (FC2).

Réseau 1: ...

e Foir
Lommentalire

WFC1
“COMVE RSION ALY

= EN ENC

".fulll'n'EIE %DB1.DBDDO
signal “waleurs

t=m peratu I'E:‘.!E' analogigus.

resenvoir o Py “tem peraturs
o - de resenyoir
ITEHE el PY_WAX AT —
L —PV_MIN
WA

V_KIN
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%DB1.DBDD T# OIS
“waleurs %DB16
analogigus’. “T15"
“tem perature s e
de reservoir” r TON i
[ Time !
[ i |
! ————— e 1IN [ ] SRR
{neal .-
%DE1.DB024 TRl R [
“valeurs
analogigue.
“tem pergtune
de neservioir
(Xrdice
%DB1.DB0D T# OhiS
“waleurs TDE2
analogigue’. "
“tem peraturns i
de reservoir i e 1
: Time :
| B | H 1
o e e
1 1 R
%DE1.DEDZD TESIPT____ ETf—--
“waleurs
analogigue.
“tem peraturns
die reservoir
X
%DEB1 . DB T# 55
“walsurs ®DBEF
analogigue. e
“tem perature
de reseryoir” e
Time
=
Fesl i <
%DE1.DB01 6 TE S5 —FT ET |—
“waleurs
analogigue.
“tem perature
die reservoir

(X1

programmation et supervision

Tl 2
“tem perature
e reservoir
25t KINT
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%DB1.DBDD a
“waleurs %DBE17
analogigue. “T18" LS
“tem perature
de reservair

“tem persture
TOM d= reservoir
Time st N WNT

=
Resl
“%DB1.08D12
“walsurs
analogigue.
“tem perature
g reseroir
KIN KINT

1IN c
TE 55 e FT ET =~

Figure IV.7 : Réseau 1 dans FC 2.

Commentaire

SCOMWE RSION A17

EM EMLC

Yl WRE

“signal pression *%DB1 . MEDME
= 5 i “waleurs
desortie” {4 pu :
= analogigue.
ITEE Py AN “prezzion de
- - sortie”
— = F KN W ALT —
TS — A
00— W MIN

%DE1.DEDE T# OMS

“waleurs %DE1Z
analogigue. Tii" _ "H:h..l:l.*‘
-pression de *wmEs 0 pression de

sortig” “system = I TOM ] sortisest L

marnche" : Time : (X
1 - 1 i
1

i Real !'_'_"'_"‘l - — i::——----—----—-—--_____ll [ —
%DE1.DEDS & TESS—FT Er_;_

“waleurs
amalogigue”.

“pression de
sortie kWO DT
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%DH;-.-DHDE
“waleurs
analogigus.
“pression de
sortie”

FahiG. 4
“gysteme
marnche
1 1

1 - 1
! Real !_ T
“%DB1.D0BD52

TE 55 —=PT

Time

programmation et supervision

OIS

FaDB3
T3

== ———

“walsurs
analogigus.
“pression de

sortie WD

“%DB1.0D80E
“walaurs
analogigue.
“pres=zion de
sortis”

FaliG_3
“systeme
marche"

LI

]
: Real
“DB1.DED4E
“wvaleurs
analogigue.
“preszion de
sortie kiN©

FDB1.DEDE
“waleurs
analogigue.
“pression de
sortie”

TahiS. 3
“systeme
m arche"

=3

fams bt ¢

DB B3

“wvaleurs
analogigue.
“pression de

sortie kM kINT

Figure IV.8 :

Commentaire

“COMVE RSION A17

EN
%l OO
“signal
tem peraturede
sorti=”
—_— AP
ZTE4E Fw_ AN
I — PV KN
ISOD — W AN

SO0 — W MIN

Réseau 2 dans FC 2.

ENC
";[_)E_'I B3
“walsurs
analogigus.
“tem perature
de sortie”
AT —
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“%DB1 . DB
“waleurs
analogigus.
“tem perature
de sortie”

Al ot

DB . DBEDSD
“waleurs
analogigus.
“tem perature
d=sortie LI
(e

%DE1.0804
“valaurs
analogique’.
“tem perature
desortig”

programmation et supervision

6.+
“systeme M 5on
manche i

SahiG. 4
“gysteme H i
marche” : Time :
1

- 1
1 [ |
: I !__________.I I________||M ﬂ=_____________________r }_____|

%DB1.ED3E
“valeurs
analogigue’.
“tem perature
die sortie LD

%WDE1.DBD4
“walaurs
analogigue.
“tem perature
de sortis”

<
Resl
%DB1.DEDIZ
“waleurs
analogigus.
“tem peraturs
desortis kM”

%DB1.DB0<+

“waleurs
analogigue.
“tem perature

de sortie”

=
Real
%DE1.DEDZE
“waleurs
analogigue.
“tem peraturns
de sortie MM
(XX

YahiG. 5
“systeme H |
marche" | Time .
1

1
JE NS a

T 5;—:P‘T Eri_

Sl 2

“tem perature
desortizest

Tl .3
“tem peraturns
diesortieest
KM KINT

1 b =-IN (o o L O

Figure 1V.9 : Réseau 3 dans FC 2.
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1V.4.4 Bloc des données « DB1 »

programmation et supervision

Les figures suivantes représentent un bloc des données DB1 :

Réseau1:

Commentaire

%ME5
“paramaterss
pardefaut' If___'_u__E___"I {___'_u__E___'i =___'_u__E___'i = I
| 1 1 1
1} {EN ENC! EN ENC} IEN ENC} 1 L
e —in | a1 N | 06 —IN | az 4 |
| | : | : | : |
i | S%DE1.DBD44 | | %DE1.DED4E | | %0E1.08056 | | %081.08D52
t | valeurs | 1 valars | 1 valeurs | 1 valeurs
I | fnalqgique'. I | fnalqgique'. I | fnalqgique'. I | fnalqgique'.
| | "presicn de i 1 presion de i 1 "presion de i 1 "presion de
i | sortie MN N i e i 1 sortie MM i 1 sortie M
Lem— L.iame L Lz
. 7
Figure 1V.10 : Réseau 1 dans DB1.
Réseau2: .
Commentaire
NS
“paramateres
pardefaut' i___'_u__E___"I {_________'i {___'_u__E___'i I___'_u__E___'i
| 1 1 1
1l 4 ENC ! 4 ENC} 1 ENC} 1 ENCe == ===
50— ! 00 0L~ i 0o L~ i 00 F3L—N i 00
1 | %DB1.DED12 H 1| %DB1.DED16 H 1 %DB1.08D20 H 1 :DE1.DED24
1 | valaurs i 1 valars i 1 valaurs i 1 vl
I | analogique’. i 1 analogique”. i 1 analogique’. i 1 znalogique’.
1 | Ctemperature H 1 Ctemperature H 1 Ctemopersture H 1 Ctempersturs
| | dersEnar ] | dermEvar ] | deremnr ] | deremnvgr
i 1 MNMN® i 1 MN i 1M i 1 MM
Lam- L tam- Lxam— Lozam—
. 7
Figure 1V.11 : Réseau 2 dans DB1.
Réseau3d: ...
Commentaire
M5
“param aterss
pardefauf' T aovE e T T e T T lavE
i NOVE NOVE NOE
1} ENC} ENC ENC ENC - ====n
55.0—in | om 00— AL —IN SL—N 1o
| %DE1.DED4D 0o 0o | %DE1.DADZE
| valaurs %DE1.DED32 %DE1.DED36 1 valaurs
| analogique’. “yaleurs “valeurs ] analogique’.
| “temperature analogique’. analegique’. | “tem perature
| desortie i “tem peraturs “tem perature | desortieli
1o desortie N dizsortie WX TN
3§ OUT1 — 3 OUT] i OUT] ¥ OUT1—

Figure 1V.12

: Réseau 3 dans DB1.
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Réseaud: ..
b default de system

ShOLD

“tem perature W%hi5 .2
de reservair “defaultde

st 0D ’ system e

| e

Tl 3

“tem perature
die reservair
st KN KN

Tl .3
“tem perature
die sortieest
KN BINT

J—

SahiD 4
“pression de
sortieest WK

J—

FohOLT
“pression de
sortieest MN

KINT

JE.

Figure 1V.13 : Réseau 4 défaut du systeme.
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Réseaub: .

b alarme de system

Sl 1
“tem perature
de reservoir
et WO

.

Tahil .2

“tem perature
die sortie est
KN

P

WhD.S
“pression de
sortieest ko

P

FaMDL&
“pression de
sortie est WM™

J—

%l1.0
“imdication
niveau KN~

J—

programmation et supervision

Y6 2
“zlarmede
systeme”

Figure 1V.14: Réseau 5 alarme du systéme.

Commentaire

%M100.0 =M100.0
" toujours 0"

Figure IV.15

: Réseau 6 dans DB1.



Chapitre IV

Commentaire

BP0 1
~woujours 17

P T 001
~toujours 17

L ————

Figure 1V.16

Commentaire

®FC2
"LIRE AlI"

EM EMO

Figure IV.17

Cormmentairs

e Ca
"pormp 17
EmM E M1

Figure 1V.18

Commentaire

w"FCS
"pomp 2%
EM EMO

Figure 1V.19

B R C=cau 11 - R

Commentairse

Figure 1V.20

programmation et supervision

BhAT 001
~twoujours 17

: Réseau 7 dans DB1.

: Réseau 8 dans DB1.

: Réseau 9 dans DB1.

: Réseau 10 dans DB1.

: Réseau 11 dans DBL1.
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_________

Comimentaire

T
“aledrowvanne”

EMN E MO

programmation et supervision

Figure 1V.21 : Réseau 12 dans DBL.

-

Commentaire

WO O WS _F W5 _2
“signal de pret “pompe 1 “default de whAE_3
pomp 17 mastre’ systeme " gysteme prat”
1
R et I e S SR
]
i
W01 WhAE O =
“zignal de pret “pompe 2 [l
pomp 27 mastre :
[ [} I
[ e T

Commentaire

Falold 3
“demmarage
depomp 1
automastre”

WS 6
“dem marags

T

Figure V.23 : Réseau 14 dans DB1.

1VV.4.5 Bloc de résistance « FC3 »

Les figures suivantes représentent un bloc dans FC 3 :

Réseau 1:

demarrage de resistance auto

0.2

“temperature 40 _2

de reservair “signal de pret Tz 2
est MN® resistance” "mode auto”

1 11
e | r————T-——--) [———-—=

"commande de

i
i
1
!
002 :
- i
resistance” !

1

TaliF
“gysteme
marche
o
“ternperature M6 4 s
de reservaoir “systeme “demarrage de
est Mx" marche” resistance auto”
11
---------------- 1 F———————— ==

Figure 1V.24 : Démarrage de la résistance auto.

3
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demarrage de resistance locale

wAAT T
W20 %02 WhAZ 1 -~ demarr=ge de
" demarrer la ~signal de pret b2 3 " arreter la resiztancs
resistanos” resistancs “ mods locslg resistznos locale
S I s Eaa T [ Fm—m-
%00 _2 i
“ commande de :
resistance” H
R ——
Figure 1V.25 : Démarrage de la résistance locale.
Réseau 3 : ...
demarrage de resistance
%14 %002
“ demarrsge de “commande de
resistance auto”™ resistance’
e L e
%17 i
" dermarrage de :
resizt=nos 1
locale !
J ——
Figure 1V.26 : Démarrage de la résistance.
Réseaud:
default de pret de resistance
®M15
%02 %002 “zbzencz de
" zsignal de prat " commande de signal pre
resistance’ resistance’ resiztancs’
R § b (5 Fmmmm
b2 4 1
" signal de pret :
resistance = %002
descendznt” 1 " comrmande de
: resistance”
FALSE 1
LY : R ]—----l

Figure 1V.27 : Défaut de prét de la résistance.

£
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Réseau5: .

default de signal de marche de resistance

- %llE
%2 ! “signal de
“commandeds o on marche
resistamog” | Time : resistanos”
i
L i
T# I —IFT ET|

programmation et supervision

Yl .6

“absencede
signal de
S 0.0 ma rche
resistance”

“toujours o’

“commandede

|

|

| %002
1

| resistance”
1

|

Figure 1V.28 : Défaut de signal de marche de la résistance.

1VV.4.6 Bloc d’électrovanne « FC4 »

Les figures suivantes représentent un bloc dans FC 4 :

Réseau 1: ..

ocuvrir electrovanne auto

%M1
“ termn perature %03
de sortie st “signal de pre
ME” gettrovanng’

®M2.2
* mode auto”

" tommande de

1
1
1
1
w003 =
1
dectrovanng :

1

1

%12 %25
BG4 “ temn parsture “ouwvrir
" systame de sortie est dectrovanne
marche MN~ suto”
----- e TSR L R S

Figure 1V.29 : Ouvrir d’électrovanne auto.

Réseauw 2 : .

ouvrir electrovanne locale

M0
W2 B w0 2 wh2. T “ouwvrir
~ouvrir "~ zignal de pret w2 3 = farmer eectrovanne
dectrovanneg dectrovanneg “ mode locslg dectrovanneg locale”
1
) TO—— e TREIEGY S W
1
1
1
%03 !
" commande de 1
gectrovanneg :
1
[ 1
1] FEETEEEEEEEEEEmEmEmEEmE=—

Figure 1V.30 : Ouvrir d’¢lectrovanne locale.
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» cuvrir electrovanne

W2 5
“ouwvrir W0 _3
dectrovanne - rommands de
sutoe” dectrovanne
e S
1
1
1
%M3_0 i
= ouwvrr :
dectrovanne :
loczle” I
1
1

1o
1 e

Figure 1V.31 : Ouvrir d’¢lectrovanne.

Réseaud : .

default de pret de electovanne

wM3 2
%03 %003 " zhzencede
*signal de prec * cormmande de signal pret
dectrovanng’ dectrovanng’ ectrovanng’
L E— . Ep—
M3 1
"signal de pret :
dectrovanne : %00.3
descendant” 1 " commande de
: dectrovanng
FALSE 1
S 'R 'j.---.|
Figure 1V.32 : Défaut de prét d’électrovanne.
Réseau5: .

TR LAY ER:
®DBS
-T8" w07 * absence de
e “signal de signsl de
" commande de i TON | rmarche w1000 Elﬂ:‘:'::-m.rnr -
dectrovanneg” : Time : decrovanng " toujours 0" ToVaEnn
[ 1
PR i Q- ---— =i/ I e e b
T#2: —IPT ET |
w003

" oomrmande de
dectrovanneg

____:'I R :|_____|

Figure 1V.33 : Default de signal de ouvrir d’électrovanne.
IVV.4.7 Bloc de la Pompe 2 « FC5 »

Les figures suivantes représentent un bloc dans FC 5 :

programmation et supervision
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Réseau1: .

¥ dermmarage de pomp 2 auto

%M5.3 %01 %Me6.0 %Me.1 M52
*boutton de “zignal de pret %22 * pompe 2 " boutton “defzult de
demame” pomp 2° " rmode auty” rnastre’ o amete” gysteme’

|
1
i
1
%00.1 |
pompe 2 i

1

BMO_& 0.1 ®M5_T ®MO_5 EhMb_ 3
" pression de “zignal de prt w22 " pormnpe 1 pression de Tysteme
sortie st MN™ pomp 2° “ rmaode suts” rnastre’ sortie est MM marche
1
R e e L e et ML PR | k-
1
1
1
%001 =
“commande de :
pompe 2 :
1 1
L

Figure 1VV.35 : Démarrage de la pompe 2 esclave auto.

Réseau 3 : ..

demarrage de pomp 2 locale

w35 w01 wh3T Wi D
“demarrer la " signal de pret whi2 3 “armreter | " demarrage de
pomp 27 pormnp 27 " mode locale” pomp 27 pormnp 2 locals
1
S I s et R
]
1
[
%0Q0_1 !
~ comrmande de :
pompe 2° :
[ 1
|

Figure 1V.36 : Démarrage de la pompe 2 locale.

programmation et supervision

%M5.6

" demmarzge

de pomp 2
ZUto mastre’
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Réseau 4 :

demarrage de pomp 2

A

“demmarage W01
de pomp 2 “ commande de
auto escave’ pomps 27
e T TR S SR

=i D
~ demarrrage de
pomp 2 locsle

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
| | 1
P F—————
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

M5 G
“demmarage
de pomp 2
auto mastre’

Figure 1VV.37 : Démarrage de la pompe 2.

Réseau5: .

default de pret de pomp 2

w42
w01 w001 “sbzence de
“zignzl de pret “commzands de signal pret
pomp 2° pompe 2° pormp 2°
Ly E——— S S u—
M1 :
" zignal de pret :
pormnp 2 I %001
descendant’ 1 “commande de
i pompe 2°
o IR e

Figure 1V.38 : Défaut de prét de la pompe 2

1VV.4.8 Bloc de la Pompe 1 « FC6 »
Les figures suivantes représentent un bloc dans FC 6.

Réseau 1 :

P demmarage de pomp 1 auto

s 3 40 0 s 7 Y61 Y52
“boutton de “signal de pret 22 “pompe 1 “boutton “defaultde
demarrer” pomp 17 “rmode auto” mastre” d'arreter” systeme”
L | I _————t Ll e e e Y oA
1 r T r 'r 1 r 1 r wr
i
1
%000 !
“commande de |
pompe 1" !
1 ]
L

Figure 1V.39 : Démarrage de la pompe 1 master auto.

a4
“demmarage
de pomp 1
autc mastre”

e S
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EMO.6 %00 MG %MID_S EMIG 4 a::-‘ni;ge
® pression de " signal de pret M2 2 “pompe 2 “ pression de " systeme de pornp 1
sortie est MN” parnp 1° * mode auto” mastre” sortie est MX marche BUto esclave
N { b bomemeeee- R (L S N
%000 i
“ commande de :
pompe 1 :
T
Figure 1V.40 : Démarrage de la pompe 1 esclave auto.
Réseau 3 :

demarrage de pomp 1 locale

Wb T
whld_ 5 w00 il 6 ~ demmarage
“demarrer 1 ~ zignal de pret w2 3 T aEmeter s de pomp 1
pormp 1° pormnp 1° “ mode locsls” pomp 1° loczl=
1
L O s ’_____.r____.l L il R - e Nt
[
[
[
0.0 I
" commande de :
pompe 17 :
[ ]

Figure 1V.41 : Démarrage de la pompe 1 locale.

Réseau 4 @
demarrage de pomp 1
Tl
“diemm arage L i ]

d=pomp 1 “oomimandede
automasrs pom pe 17

Tl T
“deemm arage

locals”

Figure 1V.42 : Démarrage de la pompe 1.
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Réseau 5: .

default de pret de pomp 1

5.0

%00 %000 "absenc=de
“signal de pret “com mande de signal pret

pomp1” pom pe1” pomp

L e IR L S

h5. 1 1
“signal de pret H

pompt H w00
descendant 1 commandede

i pom pe

et TR PR L

Figure 1V.43 : Default de prét de la pompe 1.

IV.5 La simulation du programme

Une fois les programmes réalisés, TIA PORTAL permet de les simuler grace au
simulateur PLC SIM commencant par la compilation, puis le chargement du programme

dans I’automate sur la barre de simulation en haut de la fenétre.

compiler Liaison avec PLC

e

{{a _ﬁ' Lisizon en ligne ﬂ nterrompre la lisisor
Y

. S

interruption

(

Chargement simulation

de programme

Figure 1V.44 : Barre de simulation de TIA PORTAL.
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mhibﬂb-‘im' e
» inemation suppl.. ¥ ya des difiirences entre les paramites du projet et ceus de la p B Ecraser tout
Bitiothiques de £ Chasgement de tous les deses de mesioges stenties de M di  Charg

Figure 1V.46 : Compilation du programme (CPU et HMI).



Chapitre IV programmation et supervision

Figure V.47 : Chargement de ’'HML.

Une fois le programme et ’HMI chargés et la mise en ligne des appareils effectuée,

des voyants verts indiquent que tout est prét et fonctionnel.

‘ -— R e TR e s 1A et }
B Ajouter un appareil j
‘ Appareils & Réseaux B .
~ [ PLC[CPU1214C ACIDTY... i kena ‘
g Configuration des ap... : m ;::;'::L

En ligne & Diagnostic ‘ i } 1

- mi' de png:n:me Q » [ PLC[CPU1214C ACIDCRYY]
W A » (2] HMI[KTP700 Basic PN]

Ajouter nouveau ... ,

& Mein [081) @ » ﬂbomées communes ]
& CONVERSIONAI[.. @ » g Paraméures de ls mmmjl
& electrovanne [FC4] @ »:{ Langues & Ressources .|
& URE Al [FC2) @ |"lwAccksenigne
& pomp 1 [FC6) @ | * '@ cord Readerémoire use |

Figure 1V.48 : Indication de la mise en ligne du programme et de I’'HML
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IVV.6 Creation de la supervision
1V.6.1 Etablissement d’une liaison HMI

I1 faut d’abord créer une liaison HMI entre la CPU et I’'HMI, cela pour

pouvoir lire les données qui se trouvent dans I’automate.

E Vue topologigue "EE‘h Vue du ré
[ 3

LN

. - . — - na
ﬁ—f Mize en réseau Liaisons Liaison IH |v| ae

PLC Hn
CPU 1214C KTP700 Basic PN

Figure 1V.49 : Liaison PLC_HMI.
1V.6.2 Les vues

Pour le contrdle et la commande du s on a systeme figuré trois vues, elles
permettent de lire les valeurs des entrées de systeme ensuite le commander. Le

tableau suivant représente les déférents éléments des vues.

composants Non actif

Pompe 1 le '%

]
électrovanne _Eﬁt}

résistance

Tableau 1V.1 : Les différents éléments des vues.
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1VV.6.3 Simulation des programmes en utilisant S7-PLCSIM

L’application S7-PLCSIM nous permet de simuler le fonctionnement d’un automate
programmable S7-1200. Nous pouvons tester nos programmes de commande a partir de
S7-PLCSIM sans besoin de faire la liaison au matériel S7-1200.
1V.6.4 Les différentes vues du projet

Les vues sont les éléments principaux du projet. Elles permettent de visualiser et de

contréler la station. L'interface graphique de notre station se compose de plusieurs vues :

1V.6.4.1 Vue d’accueil

Root screen ~

PARAMATERES AUTOMATIQUE

s i B S

Figure 1V.50: Vue d’accueil du projet.

1VV.6.4.2 La Vue des Parametres

On valide en appuyant sur le bouton « parametres par défaut».

R RT simulator

parameteres par defaut

Figure 1V.51 : Vue paramétres par défaut.
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1V.6.4.3 La Vue de la commande Automatique

On lance ensuite la simulation sur PLC SIM et on commence a modifier 1’état des

entrées en cochant et décochant les cases adequates pour simuler différentes situations.

Mormn Adresse
“signal de pret pomp 1°:F  %I0.0F
*cignal de pret pomp 2*:P  %I0.1P
“signal de pret resistance”:F %I0.2F
“cignal de pret electrovann.. %I0.3P
“signal de marche pomp 1... %I04F
*signal de marche pomp 2_.. %I0.5P
“signal de marche resistan.. %I0.6F
*cignal de marche electrov.. %I0.7P
“indication niveau MNP %l 1.0:F
“indication niveau MM MNP %I1.1:P
“indication pression differe.. %I1.2F
==== %I1.3:F
=== Fl1.4F
==== %I11.5:F
“*commande de pompe 1°:P %Q0.0F

padbbAtAdAd

| = | ]

*commande de pompe 2°:P %Q0.1FP
"*commande de resistance”: %Q0.2:F
*commande de electrovan.. %Q03:F
"defaut”F %004 F

T T Y

aadad

Format d'affichage Valeur visualizéelde forcage
Bcaol @
Bool @
Ecol

Boal E

Bool

Do

Boaol
Bool
Boaol
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

000000000

Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

o T— |

Figure IVV.52 : Simulation pour le premier scenario.

On met ensuite en scene plusieurs scénarios en jouant sur 1’état des entrées pour voir

la réaction du systéme sur I’HMI

Marm Adresse | Format d'affichage  Waleur visualiséelde fo..
-0 *signal temperature de reservoir’: %IW9e:P DEC 10300
11| *signal pression de sortie®:F %IW9BF DEC E| 500
-0 *signal temperature de sortie®™:P %IWI100:P DEC 12000
=== %IW102:F DEC 0

Figure 1V.53 : Modification de 1’état des entrées sur PLC SIM

En validant la commande le systéme se mettra en marche et on pourra constater

ensuite sur 1’écran de synoptique 1’état de fonctionnement des instruments grace a leurs

voyants respectifs.
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electrovanne A
temperature de sortie M =i
36,81 C [ —
l (4]ss
fp—— ><,—r
84, demarrer
0,18 bar

pression de sortie

pompe 1

pompe 2

AL ~L systemepret @

M M ' systeme marche @

alarme de systeme (O

resistance temperature de reservoire niveau min D default de syst o
au e systeme

@ 24,51 C niveau min min [ | | pompe 1 est mastre

Figure IV.54 : Vue fonctionnement de la pompe 1.

On fait entrer ensuite la valeur de la commande dans PLC SIM puis on valide cette

commande
Marn Adresse  Format d'sffichage | Valeur visual
0] "signal temperature de reservoir”; %IW96e:F DEC 10300
0] “cignal pression de sortie™:P %IW9EB:P DEC E 250
0] *cignal temperature de sortie™:P  %IWI100:P DEC 12000
==== H%MA0ZF DEC o

Figure 1VV.55 : Simulation de pression de sortie de systeme.

Puis on fait enter la commande sur 1’écran de commande de I’HMI puis on valide

cette commande.

L’¢écran commence & indiquer le fonctionnement du systéme en affichant le

changement d’état des éléments du systéme.
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temperature de sortie ﬁ ‘

36,81 c
» Pl |
I demarrer

0,09 bar
pression de sortie

pompe 1

pompe 2

systeme pret @

systeme marche @
alarme de systeme
resistance temperature de reservoire recsain D derault de 0
ul syste

@ 2451¢C niveau min min [_| || pompe 1 est mastre

Figure 1V.56: Vue de fonctionnement de la pompe 2.

Lorsque la température du réservoir atteint le minimum et que le signal de résistance

prét a nous montrer allumer LED et indiquer alarme.

) electrovanne A
temperature de sortie i N 4 |

36,81 C I o
| 80 -
«—p—< [ Y 00 |eeccccaaa - demarrer

1
0,18 bar :
1
L|:| arreter
1
1
]

pression de sortie
pompe 1

pompe 2

systeme pret @

] He -
alarme de systeme

resistance temperature de reservoire niveau min D default de systeme O
u
. 18,00 € niveau min min || | pompe 1 est mastre

Figure 1V.57 : Vue le fonctionnement de la résistance.

Lorsque la température de sortie atteint la valeur maximum et que le signal de prét

d’électrovanne, la LED est allumée.

L'écran de synoptique indique que d’électrovanne est ouverte.
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pression de sortie

B electrovanne
temperature de sortie
4332 ¢ | < -
— | (410}
=T %
0,18 bar

@ |IHl

resistance

S

temperature de reservoire niveau min D

24,51 ¢ niveau min min |

demarrer

pompe 1

pompe 2

systeme pret [ ]
systeme marche @
alarme de systeme

default de systeme O

pompe 1 est mastre

Figure 1V.58 : Vue de fonctionnement d’électrovanne.

Nous allons maintenant simuler un défaut dans les instruments et vérifier I’écran de

I’état du systéme pour cela nous allons mettre le bit défaut sur le tableau de simulation de

PLC SIM.

dadbddabdbAbA

| =l | =

CN-N=N-N-

Nous naviguerons ensuite sur I’HMI jusqu’a D’écran de I’état vérifier les

signalisations.

Mom Adresze
%I10.0P Bool
%I0.1P Bool
%I0.2:P Bool
%10_3:P Bool
%10 4:P Bool
%10.5:F Bool
%I0.6P Bool

“signal de pret pomnp 1°F
“signal de pret pomp 2°F
“signal de pret resistance”P
"tignal de pret electrovanne®:F
“tignal de marche pomp 1°F
“signal de marche pomp 2"F
*signal de marche resistance®:P
“signal de marche electrovanne® %I0.7:F  Bool
“indication niveau MN®:P %l1.0P  Bool
“indication niveau MN MNP %l1.1P  Bool
“indication pression differentiel®:F %I1.2:F  Bool
==== %l13F  Bool
==== %l14F  Bool
==== %I1.5:F  Bool

"commande de pompe 1°:F %00.0:F  Bool
"commande de pompe 2P %0Q0.1:F Bool
"commande de resistance”:P %Q02F Bool
"commande de electrovanne™F %Q0.3:F Bool
"defaut":F %Q0.4:F Bool

——— Lt T T = =1 |

Format d'affichage Valeur visua

]
E]E]E]DF‘DDDDDEBEB[EEB

Figure 1V.59 : Simulation d’un défaut de systeme.
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electrovanne -
temperature de sortie M [ |
36,81 C | —
< I demarrer
0,18 bar

pression de sortie

pompe 1

pompe 2

systeme pret (0]

systeme marche (O

alarme de systeme O

resistance temperature de reservoire

&

24,51 C

niveau min l:l default de systeme @

niveau min min ] || pompe 1 est mastre

Figure 1V.60 : Signal d’un défaut de systéme.

1VV.6.4.4 La Vue la commande manuel

Pour lancer une nouvelle commande il suffit d’appuyer sur le bouton « manuel» pour

réinitialiser le systeme.

[2]

| N | =

Addresses

Mom

"signal de pret pomp ..
"signal de pret pomp ..
"signal de pretresista..
"signal de pret electro..
"signal de marche po...
"signal de marche po...
"signal de marche resi.
"signal de marche ele..
“indication niveau M...

"indication niveau M...

fhadbdAdadada

“indication pression d..

"commande de pom...
"commande de pom...
"commande de resist...
"commande de electr..
"defaut”:P

CH-N-N-N-

Adresse
%:10.0:F
%I0.1:F
%10.2:F
%10.3:F
%:10.4:F
%:10.5:F
%10.6:F
%107 F
%I11.0:F
%111 F
%I1.2:F
%I1.3:F
%11 4:F
%I1.5:F
%=0Q0.0F
Q0P
%wQ0.2:F
Q03P
%0Q0.4:F

Format d'affichage | Waleur visualisée/de forcage
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool Iz'
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

0000000000008 O

Bool

Bool

<

Bool
Bool
Bool

Bool

Figure IV.61: Simulation d’un démarrage dans la pompe 2
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Sur I’écran de 1’état du systéme le voyant vert de la pompe 2 s’allume, indiquant la

présence d’un démarrage dans la pompe 2.

temperature de sortie
36,81 C

P l

T
0,18 bar

pression de sortie

arreter

pompe 2pret @

arreter

resistance pret (O
Elig= =g

electrovanne pret O

.@ demarre arreter
resistance temperature de reservoire B m l:l
@ 24,51 C

niveau min min ||

Figure 1V.62 : Signal d’un démarrage dans la pompe 2.

On refait le méme test pour la résistance

temperature de sortie
36,81 C

—><

e
0,18 bar arreter
r
pression de sortie

resistance pret @

electrovanne pret (O

arreter

resistance temperature de reservoire

niveaumin [ |
. 24,51 C

niveau min min ||

Figure 1V.63: Signal d’un démarrage dans la résistance.

On refait le méme test pour d’électrovanne.
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temperature de sortie ‘ ﬁ ‘

36,81 C

pompe 1pret (O

P l [EeN
I
0,18 bar arreter
y

pression de sortie

pompe 2 pret O

demarrer| arreter

resistance pret (O

demarrer| arreter

electrovanne pret @

arreter

resistance temperature de reservoire

@ 24,51 ¢ niveau min min [ ]

Figure 1V.64: Signal d’un démarrage dans d’électrovanne.

IVV.7 Conclusion

Dans chapitre, nous avons présenté les différents programmes qui nous permettent
d’effectuer la tdche d’automatisation de la station d'huile, ainsi les vues HMI pour la
supervision et la communiquer a I’automate. Ce qui va nous permettre de minimiser

I’effort physique et gagner le temps.



Conclusion générale



L’objectif fixé dans notre projet, était de proposer une solution d’automatisation et de
supervision afin d’améliorer le fonctionnement de la station d’huile. Pour cela, nous avons

procédé étapes par étapes.

Apres avoir présenté le lieu de stage et I’entreprise biskria ciment, nous avons réalisé
une étude sur la station d’huile et ceci afin de mieux comprendre son fonctionnement. Puis
nous avons déterminé les entrées/sorties du systeme pour faciliter le choix de la solution

d’automatisation.

Nous avons présenté notre projet qui consiste a l'automatisation et la régulation du
débit, pour se faire, nous avons procéder de la maniére suivante : tout d'abord, nous avons
fait I'étude de I'existant afin de déterminer les problémes qui existent et proposer ensuite la
solution, et cette solution est basée autour d'un automate programmable siemens de la
gamme SIMATIC de type S7-1200.

On a utilis¢ 1’automate programmable industriel S7 1200, programmé avec le
logiciel TIA portal qui englobe un ensemble de softwares, chaque bloc d’organisation avec

sa fonctionnalité.

Ce travail nous a permis d’avoir une trés bonne expérience comme une nouvelle
connaissance qui est concernée la programmation des automates S7_1200, la simulation

par PLCSIM et le logiciel de supervision Wincc.

A la fin nous souhaitons que ce travail, concernant l’automatisation avec la
supervision soit un exemple aux futurs étudiants, qui vont sans doute mettre en ccuvre

d’autres projets plus sophistique.
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Annexe



Tag Ext Equipement | Référence des Type d’action Valeur
description équipements C°/bar
YT11 | MXMX | Capteur de 316LU10 Stop de systeme 55
MX Température | 316LULOHT10 | Démarrer la résistance | 30
MN De réservoir Stop la résistance 20
MNMN 316LU10HT10 | Stop de systeme 5
316LU10
YP11 | MXMX | Capteur de 316LU10 Stop de systeme 0.60
MX pression de 316LU10MT30 | Stop la pompe 2 0.20
MN sortie 316LU10OMT30 | Démarrer la pompe 2 | 0.10
MNMN 316LU10 Stop de systeme 0.08
YT12 | MXMX | Capteur de 316LU10 Stop de systeme 55
MX température | 316LUL0VAL0 | Ouvrir d’électrovanne | 40
MN de sortie 316LU10VA10 | Fermer d’électrovanne | 30
MNMN 316LU10 Stop de systeme 5
XL11 | MN Capteur 316LU10 Alarme niveau bas 9oL
XL12 | MNMN | niveau 316LU10 Stop de systeme 70L
XP11 | MX Capteur de 316LU10 Stop de systeme 0.15
pression
différentielle
Tableau 1: Description de station d’huile
(il Supply
2-Dh25
04 Bock
DNSD

drain
D25

Figure 2: Schéma symbolique indique de station d'huile.




