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Présentation de I’entreprise

1. historiques

L’entreprise porte le nom de « EURL ACTELEC » qui fondée en 2003 par Monsieur HAMICHE
Smail, elle situe a IHDADDEN willaya de Bejaia. Sa spatialité est I’automatisme de controle et
d’¢électricité. Cette entreprise offre plusieurs services dont les domaines sont divers.

1.1 Domaines d’intervention
automatisation et régulation du process.

machines spéciales.

supervision et interfaces homme/machine.
acquisition et traitement des données.

noyau temps réel et logiciels embarqués.
Gestion industrielle, tragabilité et qualité.
simulateurs et images industrielles CAO
¢lectrique et pneumatique

GTC, GTB, habitat.

Banc de test, de mesure et de controle.
Réalisation de tableaux et armoires €lectrique.

1.2 Domaines d’application

Agro-alimentaire
Automobile

Domotique

Pétrochimie

Papier

Manufacturier
Manutention et stockage
Sidérurgie

Transport
infrastructures
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1.3 Coordonnés de I’entreprise :
Adresse : Dar Djebel, IThaddaden, Bejaia 06000.
T¢l. /Fax : 034 20 47 99/05 550 703 94/95 —E-

mail :sarl actelec@yahoo.fr
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Introduction générale

Actuellement dans une industrie qui évolue a chaque instant, les entreprises doivent faire face
aux exigences du marché. Elles doivent faire preuve de souplesse et de dynamisme pour pouvoir
améliorer la qualité et la quantité des produits. Elles doivent aussi optimiser le potentiel de production
et réduire les couts afin de conforter leurs positions sur le marché et répondre aux besoins des clients,

pour cela I’automatisation des systémes de production devient la solution.

Le procédé de séchage des pates alimentaire nécessite une grande précision, car la qualité du
produit final dépend fortement du séchage, mais le facteur humain ne garantit pas une fiabilité
maximale. C’est pour cela que les entreprises agro-alimentaire font appel aux automates

programmable pour 1‘automatisation du procédé.

Les automates programmables industriels (API) répondent parfaitement aux besoins de cette
industrie, grace a leur compétitivité nettement supérieure, leur faible cout, et leur capacité a répondre

rapidement aux situations pour lesquelles leur commande a était réalisée.

De nombreux constructeurs d’automates programmables existent, ils offrent des gammes de
grande diversité. La firme allemande SIEMENS offre I’une des plus grandes gammes de produits,
telles que la série S7 200, S7 300, S7 400, S7 1500 ou I’automate LOGO.

La tache qui nous a était confié¢ par '’EURL ACTELEC est la réalisation d’une commande
automatisée d’un séchoir statique pour le séchage des pates alimentaire avec un automate

programmable.

A cet effet le présent mémoire et réparti en trois chapitre :

» Le premier chapitre abordera les généralités sur le séchage et la description du séchoir statique
a automatisé.

» Le deuxiéme chapitre sera consacré a la description des systémes automatisés, des automates
programmables d’une facon générale et plus précisément de 1’automate LOGO avec lequel
nous réaliserons la commande.

» Le troisiéme et dernier chapitre traitera de la réalisation de la solution d’automatisation, on

proposant un cahier des charges fidele aux exigences du client.

Enfin on terminera par une conclusion générale.




Chapitre I
Généralités
Sur
Le séchage



I.1 Introduction

Il existe différentes étapes importantes dans le procédé de fabrication des pates alimentaire,
Ceux-ci nécessitent une grande technicité et une précision tout au long du procédé.
Le séchage est 1’étape finale de fabrication, et I’'une des plus délicates, car il influe fortement sur la
qualité du produit.

Dans ce chapitre nous aborderont le procédé de séchage d’une fagon générale et plus

précisément le séchoir statique étudié.

1.2 Définition de séchage

Le séchage est une opération ayant pour but d’éliminer partiellement ou totalement I’eau d’un
corps humide par évaporation. Le corps humide en jeu peut étre solide ou liquide dans les cas des
processus de concentration et de déshydratation.

* Le séchage peut se produire a titre accessoire lorsqu’on effectue d’autres opérations telles que la
cuisson, la torréfaction, le stockage a température ordinaire, la congélation, la surgélation, le broyage.
I1 est a noter que la plupart des lois du séchage sont aussi valables pour 1’élimination par évaporation
de toute substance volatile d’un mélange (exemple : élimination du solvant d’extraction de 1’huile
des graines oléagineuses).

Au cours du séchage, 1’eau contenue dans le matériau disparait peu a peu dans 1’air ambiant sous
I’action de deux phénomenes : I’évaporation de I’eau et sa diffusion a I’intérieur du matériau. Ces
phénomeénes sont sous la dépendance des caractéristiques du gaz (air ou vapeur surchauffée)
environnant a savoir :

* Sa température.

* Son humidité relative s’il s’agit de 1’air.

* Sa vitesse.

* Sa pression. [1], [2], [3]
1.3 Objectifs

Le séchage est largement utilis¢ dans I’industrie alimentaire ou il vient souvent en
complément d’opérations comme 1’évapo-concentration, la décantation, la filtration ou 1’essorage. 1l
se pratique dans plusieurs cas :

e T’humidité résiduelle est incompatible avec la suite du procédé

e le produit humide se conserve mal.

e le colit du transport est plus élevé en présence d’eau.




e leséchage permet outre 1I’élimination d’eau, la création de modifications de la structure interne
du solide comme par exemple 1’apparition d’une structure poreuse.
A cause du colt énergétique élevé du séchage, I’industriel cherche a avoir la plus basse teneur
possible en eau a I’entrée du sécheur. La tendance est a n’utiliser le séchage que lorsque les procédés
de séparation mécanique restent impuissants pour atteindre 1’humidité résiduelle souhaitée.
Le séchage des liquides est toujours précédé d’une autre opération de déshydratation moins couteuse
en énergie : 1’évapo-concentration [2].
a-Exemples de produits :
Une grande partie des aliments que nous consommons ont subi une opération de séchage.
Le séchage peut étre une étape nécessaire a la production du produit ou un réle dans la
conservation de 1’aliment.
On peut citer par exemple :
e les pates alimentaires
e la charcuterie : saucisson, jambon...
o les fromages : séchage dans une ambiance contrdlée
e les légumes (pois,...) et fruits secs (pruneaux, raisins, abricots...)
e certains biscuits apéritifs sont produits par séchage a 1’air chaud a partir d’une pate de mais
e le sel (gisement minier) est concassé, dissout, épuré avant d’étre essoré et enfin séché jusqu’a
devenir du sel raffiné.
e la conservation de beaucoup de types de grains ou de végétaux est assurée par le séchage :
café, cacao, riz et autres céréales, feuilles de thé, épices...
e Certains produits liquides : lait, lactosérum...
e des coproduits de I’industrie alimentaire souvent destinés a 1’alimentation du bétail, ou
I’industrie chimique (additifs...): pulpe de betterave (sucrerie), tourteaux d’oléagineux

(huilerie), dréches (brasserie, jus de pomme) [1], [3].




1.4 Types de séchage

Le séchage a évolué aux cours des années avec 1’évolution de la technologie. De nos jours on
distingue deux types de séchage.

1.4.1 Séchage naturel
Le séchage naturel effectué en plein air représente le moyen le plus ancien et le plus simple.

I1 est encore utilisé pour des matériaux dont le séchage est aisé comme les briques, mais présente des
insuffisances et des inconvénients :

* L exposition des produits a des conditions climatiques défavorables et irrégulicres.

* Une longue durée de séchage.

* L’impossibilité d’obtenir un degré d’humidité précis.

* L attaque par les champignons et les insectes (cas du bois).

Toutes ces raisons ont conduit les professionnels a s’orienter vers le séchage artificiel [1], [2].

1.4.2 Séchage artificiel

Le séchage artificiel permet, dans une certaine mesure de pallier les inconvénients du séchage
naturel. Il permet de réduire considérablement la durée du séchage et d’atteindre I’humidité souhaitée
des matériaux. Les méthodes de séchage les plus utilisées dans 1’industrie sont les suivantes :

On rencontre une grande diversité dans les modes de séchage :

a. Séchage conductif : le produit est mis en contact avec des surfaces chaudes (cas du sécheur
tambour rotatif). Exemples : le séchage de pommes de terre ou de fruit ou légumes en flocons,

de lait, de fécule de pomme terre, d’amidon... [1], [2].

b. Séchage convectif : on envoie sur le produit a sécher un courant d’air chaud qui fournit la
chaleur nécessaire a 1’évaporation de 1’eau et entraine la vapeur formée. Exemples : le séchage

de plantes aromatiques, de fruits, de grains, de charcuteries... [1], [2].

¢. Séchage par Infra-rouge ou Micro-ondes : un rayonnement ¢lectromagnétique est appliqué
sur le produit. Ce mode de séchage convient aux produits en plaques ou en films, donc de faible

épaisseur. L’apport d’énergie s’effectue par ondes électromagnétiques générées soit par des




dispositifs ¢€lectroniques (micro-ondes), soit par ¢lévation de la température d’un émetteur

infrarouge. En infrarouge le chauffage se manifeste sur des épaisseurs tres faibles (500 mm).
Avec des micro-ondes on peut sécher a des épaisseurs plus importantes. Le champ
¢lectromagnétique  véhiculé  par ces  fréquences excite les molécules d’eau:
I’agitation moléculaire qui en résulte provoque des chocs intermoléculaires. Cela entraine un

échauffement du produit et donc la vaporisation des molécules d’eau [1], [2].

I.5 Les séchoirs industriel
I1 existe deux types de séchoir utilisé pour le séchage final : traditionnels et modernes
L.5.1 Les séchoirs traditionnels

Le séchage final a lieu dans des appareils spéciaux ou les périodes de ventilation avec
admission d’une certaine quantité d’air chaud, relativement saturé en eau, alternent avec des périodes
de repos. La durée du séchage est d’environ 12 a 15 heures pour les pates longues et 5 a 10 heures
pour les pates courtes [1], [2].

: { 5.4 Pompes a wvide
Chariots avec plateaux . Al
e i m— plaques

. chauffantes

Figure 1.1 : Séchoir traditionnelle

1.5.2 Les séchoirs modernes

Pour réduire la durée du séchage et les cofits énergétiques, des procédés utilisant I’infra-rouge
et le micro-onde font I’objet de recherches.
Par ailleurs, les constructeurs italiens et suisses ont mis au point des équipements de séchage dits «
haute température » (entre 70 et 90°C) et « trés haute température » (entre 95°C et 105°C). Ces
procédés améliorent la couleur et la tenue de la pate a la cuisson mais diminue la disponibilité de la
lysine, ce qui est un inconvénient au niveau nutritionnel [1], [2].




1.5.3 Classifications des séchoirs industriels
Les séchoirs industriels sont classés selon :

a. Propriété physique de la matiére
Les propriétés physiques de la matiére a sécher sont le facteur le plus important pour le choix

du séchoir [2].

b. Méthode d'approvisionnement en énergie
Lorsque I'énergie est fournie au produit (transfert de chaleur par convection) par l'air chaufté,
le séchoir est class¢ de type convectif. Si la chaleur est transférée au produit avec un contact direct,

le séchoir est classé de type conductif [1], [2].

¢. la gamme de température

Les systtmes de séchage peuvent étre classifiés selon la gamme de température de
fonctionnement, soit a hautes températures ou a basses températures. Les types de séchoir a hautes
températures, sont employés lorsque le produit nécessite un gaz trés chaud, et reste en continuité
jusqu'a ce que le produit soit séché (le bois par exemple). Pour les types de séchoir a basses

températures, ces dernicres soient inférieures a 100°C [1], [2]..

d. Types de séchages

» Séchage en couche mince : Les fruits et Iégumes sont posés sur des claies, et séchés en

couche mince lorsque 1'air chaud traverse les produits de bas vers le haut [1], [2].

» Séchage en couche épaisse : Ce mode de séchage est généralement utilisé pour les
fourrages, les céréales, le café etc. l'air chaud est soufflé dans un amas des produits,

reposant sur une grille perforée [1], [2].




1.6 Le séchage des pates

Le séchage a pour but de diminuer la teneur en humidité de la pate a minimum 12,5%. C’est
I’opération la plus importante et la plus délicate. Le séchage stabilise la qualité de la matiére premicre
et le traitement mécanique qui a précédé. Il ne doit altérer ni la forme, ni I’aspect des pates. On doit
obtenir un état d’équilibre hydrique entre les principaux constituants (amidon et gluten) pour que la
pate puisse offrir une certaine résistance a la rupture, tout en étant suffisamment ¢lastique.

Pour ce faire, il y a deux phases : le pré séchage et le séchage final [3].

1.6.1 Le pré séchage

Le pré séchage est une phase qui a toute son importance car il faut enlever une proportion
d’eau assez ¢€levée dans un laps de temps assez court (30 % pour les pates courtes et 40 % pour les
pates longues). L’ opération se fait en faisant circuler de I’air chaud (55°C a 75°C) dans un temps qui
varie selon le type de pates. On compte en général 1 a 2 heures.

Le but du pré séchage est de :
e minimiser les activités microbiologiques nuisibles, notamment les moisissures et de freiner le
processus de fermentation
e de stabiliser la forme de la pate
o d’empécher I’agglomération des pates courtes et I’allongement démesuré, voire la chute, des
pates longues
e de renforcer la structure des pates en insolubilisant les protéines
e d’obtenir des pates plus transparentes et d’un plus bel aspect ; en effet, les pates qui restent
trop longtemps humides sont mattes.
e de limiter les effets du brunissement non enzymatique (réaction de Maillard)
e d’assurer aux pates un réseau protéique compact
e d’abréger la phase de séchage final
L’agitation moléculaire qui en résulte provoque des chocs intermoléculaires. Cela

entraine un échauffement du produit et donc la vaporisation des molécules d’eau. [3]




1.6.2 Le séchage final

La derniére étape du séchage permet d’amener le taux d’humidité des pates a 12,5%. Cette
opération délicate est faite de maniére a maintenir pendant le séchage un écart uniforme du gradient

d’humidité entre les parties périphériques et interne de la pate [3].

1.7 Le séchoir statique

I1 est constitué généralement d’une chambre en plancher de téle galvanisée iso-thermique, A
I’intérieurs on trouve des échangeurs thermique reliée a des ventilateurs posé¢ a 80 cm au moins au-
dessous de toit de la chambre pour répartir la chaleur, ce dernier est alimenter par une source de
chaleur (eaux chaude, résistance...), un extracteur d’humidité y est utilisé pour extraire la vapeur issu

de I’évaporation des produits humide a travers une cheminer.

Figure 1.2 : Séchoir statique




1.7.1 Description de différent parties de séchoir
Les ¢éléments constituant un séchoir statique peuvent différer d’un séchoir a un autre selon les

technologies utilisé par le constructeur, les composants mis a disposition, ou par choix financier

1.7.1.1 Echangeur thermique avec ventilateurs
Cet organes a pour role de chauffer 1’enceinte, par transfert de chaleur grace a des ventilateurs, qui
transfert la chaleur depuis les cellules de la chambre d’échangeur alimenté par une chaudiére en eau

chaude.

Figure 1.3 : Echangeur thermique avec ventilateurs

1.7.1.2 Extracteur d’air

L’extracteur sert a évacuer ’air chaud et humide du séchoir pour forcer la circulation de I’air.
L’extraction se fait grace a une turbine a extraction relié¢ a une cheminé.

Figure 1.4 : Extracteur
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1.7.1.3 Capteur de température PT100

C’est un détecteur de la température Lorsque la température d’un conducteur augmente,
I’agitation de ses atomes s’accentue. L’opposition au déplacement des électrons (courant) augmente
parce que les collisions entre les électrons et les atomes se multiplient. C’est ce qui explique
I’augmentation de la résistivité des métaux conducteurs avec la température. Puisque la résistivité
varie avec la température, il s’ensuit que la résistance de tout dispositif électrique (bobine, file, cable

¢lément chauffant, etc.) varie en proportion [4].

Figure L.5 : Sonde de température PT 100

1.7.1.4 Capteur d’humidité hygrométrie des solides

L'¢lément sensible de I'hygromeétre est un condensateur dont le di€lectrique est constitué¢ d'une
substance hygroscopique (polymere par exemple) de quelques Micrometres d'épaisseur qui absorbe
les molécules d'eau contenues dans l'air ambiant Jusqu’a atteindre 1'équilibre avec la vapeur d'eau
contenue dans l'air humide.

Cela provoque une variation de la constante di¢lectrique de la couche hygroscopique et par

conséquent une variation de la capacité du condensateur [4].
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Figure 1.6 : Illustration d'un capteur capacitif (hygrométrie)

1.7.1.5 Electrovanne modulante

La vanne automatique ou vanne de régulation, est un organe qui reléve de la régulation
industrielle. Elle est commandée par un actionneur dont les variations continues de la position
modifient la taille de I'orifice de passage du fluide. De cette facon, la chute de pression aux bornes de
la vanne est modulée lors du passage d'un fluide, avec pour conséquence la maitrise du débit
traversant.
Vanne automatique est composée :
d'un corps de vanne monté en série sur la canalisation, contenant le clapet et son si¢ge ;
d’un servomoteur, accouplé au clapet par une tige ou un axe de commande, et dont le rdle est de
déplacer le clapet a partir d'un ordre de commande pneumatique, €lectrique ou hydraulique ;
d'un positionneur dont le rdle est d'asservir la position de I'obturateur, en fournissant a I'actionneur
I'énergie motrice nécessaire pour vaincre les frottements dus au dispositif d’étanchéité et les forces
exercées par la poussée du fluide, en fonction d'un signal de commande issu du systéme de controle-

commande, ¢lectrique analogique ou numérique, voire hydraulique.

\ SERVOMOTEUR (pré-actionneur)

P~

POSITIONNEUR (asservissement de position)

L S awe o RecuaTIoN (actionneur)

Figure 1.7 : Electrovanne
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1.7.1.6 Armoire électrique

Les différentes constituantes de I’armoire de commande électrique

Figure 1.8 : Armoire ¢lectrique

1. Les disjoncteurs moteurs

Les disjoncteurs-moteurs sont des dispositifs de protection pour le circuit principal. Ils
combinent commande et protection de moteur dans un seul appareil. Ils sont principalement utilisés
pour activer ou désactiver manuellement les moteurs et protéger ces derniers ainsi que les
installations, sans fusible, contre les court-circuites, les surcharges et les défauts de phase. La
protection sans fusible offerte par le disjoncteur-moteur permet de faire des économies, de gagner de
l'espace et de garantir une réaction rapide en cas de court-circuit, le moteur étant coupé en I'espace de
quelques millisecondes [5], [6].

Figure 1.9 : Disjoncteur moteur
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2. Porte fusible

La porte fusible est un appareillage qui interrompt le courant en cas de surcharge électrique
ou de court-circuit. Installé en amont d'un circuit €lectrique, un porte-fusible héberge un fusible.
Intégré dans les tableaux €lectrique pour but de protéger les équipements de I’habitat et a la sécurité

des personnes [5], [6]. .

Figure 1.10 : Fusibles et portes-fusibles.

Types de fusibles utilisés :

. gG (anciennement dénommés gl) : usage général. Marqués en noir.

. Am (Accompagnement Machine) : supportent une surcharge passagére (pour démarrage
Moteur). Marqués en vert.

Caractéristiques :

. Courant de non-fusion /nr : courant qui peut étre supporté par le fusible pendant un
Temps spécifié¢ sans fondre.

. Courant de fusion /r: courant qui provoque la fusion avant la fin d'un temps spécifié.

3. Contacteur
Le contacteur est un relais électromagnétique qui permet grace a des contacts de puissance
d'assurer le fonctionnement d'un récepteur.il est destiné a établir ou interrompre le passage du courant,

a partir d'une commande ¢€lectrique ou pneumatique [5],[6].
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Figure 1.11 : Contacteur.

4. Les relais de phase

Ces relais sont installés dans les armoires de distribution, ils agissent généralement sur le circuit de
télécommande. Lors de I’absence d’une phase, ou d’une inversion de phase lorsque le réseau est remis
sous tension, ils vont soit couper toutes les machines ou les interdire de fonctionner. Cela permet

d’éviter de faire fonctionner des équipements qui seraient dégradés en cas de sens de rotation inverse

[6].

Figure 1.12 : Relais de phase

5. Disjoncteurs magnétothermiques
Les disjoncteurs magnétothermiques sont une association d'un disjoncteur thermique et d'un
disjoncteur électromagnétique ils assurent en plus de la protection contre les court-circuits, une

protection contre les surcharges, a I’instar d’un relais thermique [5], [6].

15



1/11
—

3/L2
_—

5/L3
-—

By W

L2198 détection thermique -~ [ [

--I>|[>|[>| détection magnétique
S ey des courts-circuits

Figure 1.13 : symbole d’un Disjoncteur magnétothermique

a. Caractéristiques :
. Calibre I : courant nominal ou courant assigné d'emploi
. Courant de réglage Ir: réglage du déclenchement thermique : typiquement, 0,1/x < Ir < In
o Courant de déclenchement magnétique /7. En général, Id~ 10 a 20 In
e (Courant de déclenchement instantané finst : n'existe que sur les disjoncteurs €lectroniques.
I1 correspond a une coupure immédiate en cas de fort court-circuit.
e Tension assignée d'emploi, pouvoir de coupure.
b. Type:
e Ja=24a3,6 Inprotection des circuits ¢lectroniques
e Ja=~3 a5 Inprotection des générateurs, des personnes, des grandes longueurs de céables en
régime TN et IT
e Ji=5 a 10 Inprotection des récepteurs classiques, usage général
e Ja=~ 10 a 14 Inprotection des récepteurs a fort courant d'appel (moteurs, transformateurs,...)
e Ja = 12 Im déclencheur magnétique seul (pas de protection thermique) : protection des

démarreurs de moteur.

6. Le pupitre de dialogue :

Le pupitre est I'un des éléments permettant le dialogue entre 1'opérateur et la partie
Commande, afin de gérer I’ensemble des modes de marches et d'arréts du systéme. L'opérateur envoie
des consignes opérateur, et regoit des informations principalement visuelles. Il dispose pour cela de

différentes formes de boutons, sélecteurs et voyants, voir figure suivante [5]:
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Figure 1.14 : Pupitre de dialogue et Code de couleur des voyants lumineux

1.8 Conclusion

Dans ce chapitre nous avons décrit le procédé de séchage et quelques domaines d’applications
industriels, ainsi les différents types de séchoirs et leurs utilités dans le domaine agro-alimentaire
précisément pour le séchage des pates alimentaire. Finalement nous avons décri le séchoir statique et
les composants qui les constitue généralement et plus précisément le séchoir a automatisé et les

composants de son armoire de commande utiles pour un fonctionnement idéal.
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1.1 Introduction

Les API sont employées dans de nombreuses taches d’automatisation, dans différents domaines,
comme les processus de fabrication industriels, domotique, etc. Ce succes est di en partie a leur faible
cott, leur facilit¢ de mise en ceuvre, et la sécurité qu’ils assurent soit pour la protection des gens ou
des matériels. Ce chapitre est consacré a la description des automates programmables d’une fagon

générale et d’ maniere plus détaillée de I’automate LOGO ! de la firme SIEMENS.
1.2 Systéme automatisé

I1.2.1 Définition d’un systeme automatisé

Un systéeme de production est dit automatisé, lorsqu'il peut gérer de maniére autonome un cycle de
travail préétabli qui se décompose en séquences ou étapes. L'automatisation d'un procédé (machine,
ensemble de machines ou plus généralement un équipement industriel) consiste a en assurer la
conduite par un dispositif technologique. Le systéme ainsi congu sait prendre en compte les situations
pour lesquelles sa commande a était réalisée. L'intervention de I'opérateur est souvent nécessaire pour
assurer un pilotage global du procédé (Consignes de fonctionnement par exemple) et surveiller les

installations et reprendre en commande manuelle tout ou juste une partie du systeme [7].
I1.2.2 Structure d’un systeme automatisé

Le systéme automatiser ce compose de plusieurs partie comme la montre la figure suivante :

Figure II.1 : Structure d’un systéme automatis¢.
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I1.2.2.1 Partie opérative PO :

C'est la partie visible du systéme. Elle comporte les éléments mécaniques du mécanisme Avec :
» des pré-actionneurs (distributeurs-contacteurs), lesquels recoivent des ordres de la partie
commande PC.
= des actionneurs (vérins-moteurs) qui ont pour réle d'exécuter ces ordres. Ils transforment
I'énergie pneumatique, hydraulique ou ¢électrique en énergie mécanique.
* les capteurs qui assument 1’ensemble des fonctions de la chaine d’acquisition de données et

informe la partie commande PC de l'exécution du travail [7].
11.2.2.2 Partie commande PC

Ce secteur de 1'automatisme gere dans une suite logique le déroulement ordonné des opérations
a réaliser. Il regoit des informations en provenance des capteurs situés dans la PO, et les restitue

vers cette méme PO en direction des pré-actionneurs [7].
Les différents types de commande sont :

» Systéme asservis,
» Commande a base de logique combinatoire,

» Commande a base de logique programmée. .
La partie de commande se présente sous forme de :

Micro-ordinateur,
Calculateur,

>
>
» Micro-automate,
>

Carte ¢lectronique (logique programmeée, logique cablée),

a- Logique cablée :

Le fonctionnement de I’installation est défini par cablage entre les différents éléments. Une

modification de ce fonctionnement impose une modification du cablage.
b- Logique programmée :

Le fonctionnement de I’installation est défini par un programme exécuté de maniere cyclique
par un processeur. Un changement de fonctionnement consiste & modifier le programme sans

savoir a toucher aux raccordements des capteurs et des pré- actionneurs [8], [9].
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» Cartes a microprocesseur,

» Automate Programmable industriel,
I1.2.2.3 Partie relation PR

Qui comporte le pupitre de dialogue homme-machine équipé des organes de commande
permettant la mise en/hors énergie de I’installation, la sélection des modes de marche, la commande
manuelle des actionneurs, la mise en référence, le départ des cycles, I’arrét d’urgence... ainsi que des
signalisations diverses telles que voyants lumineux, afficheurs, écrans vidéo, Klaxons, sonneries,

etc[9].
I1.2.3 Objectifs des systemes automatisés
Comme objectifs, on peut citer :

= la meilleure disponibilité des installations

= la performance de la maintenance

» |'optimisation des consommables et de 1'énergie

» la performance de I'exploitation

= la preuve de la qualité de 'automatisme

= Accroitre la productivité (rentabilité, compétitivité) du systéme

= Améliorer la flexibilité de production

= Améliorer la qualité du produit

= Adaptation a des contextes particuliers tels que les environnements hostiles pour 1'homme
(milieu toxique, dangereux... nucléaire...)

= adaptation a des taches physiques ou intellectuelles pénibles pour 'homme (manipulation de
lourdes charges, taches répétitives parallélisées...)

= Augmenter la sécurité,[7], [8], [9].
I1.3 Généralité sur les automates programmables

Les Automates Programmables Industriels (API) sont apparus aux Etats-Unis vers 1969 ou ils
répondaient aux désirs des industries de 1’automobile de développer des chaines de fabrication

automatisées qui pourraient suivre I’évolution des techniques et des mod¢les fabriqués.
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I1.3.1 Définition d’un automate programmable

Un automate programmable industriel (API) est une machine ¢lectronique spécialisée dans la
conduite et la surveillance en temps réel de processus industriels et tertiaires. Il exécute une suite
d’instructions introduites dans ses mémoires sous forme de programme, et s’apparente par conséquent

aux machines de traitement d’information.

I1.3.2 Architecture des automates

11.3.2.1 Structure externe

Les automates peuvent étre de type compact ou modulaire :

e De type compact

On distinguera les modules de programmation ( ZELIO de Schneider, MILLENIUM de Crozet
...) des micros automates. Il intégre le processeur, I'alimentation, les entrées et les sorties. Selon les
modeles et les Fabricants, il pourra réaliser certaines fonctions supplémentaires (comptage rapide,
E/S analogiques, Etc. ...) et recevoir des extensions en nombre limité. Ces automates, de

fonctionnement simple, sont généralement destinés a la commande de Petits automatismes.

I 6. .‘O.’....l’l..
' -
rY X LA

- -

Figure I1.2 : Automates compact d’Allen-Bradly et automate zelio de Schneider

De type modulaire

Le processeur, l'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

21



Figure I1.3 : Automate modulaire de siemens et Modicon

11.3.2.2 Structure interne

Un automate programmable industriel est principalement composé de :
1. Alimentation de I'automate
Intégrée ou indépendante de 1'automate programmable elle doit fournir les tensions usuelles.
= En continue 24V, 48V.
= En alternative 24V, 48V, 100/120V, 200/240V.

2. L’unité centrale

Représente le cceur de la machine, et comprend le processeur et la mémoire. Elle commande
l'interprétation et 1'exécution des instructions programme. Les instructions sont effectuées les unes
aprés les autres, séquencées par une horloge. Exemple : Si deux actions doivent étre simultanées,

I'API les traite successivement.

2.1 La mémoire

Elle est congue pour recevoir, gérer, stocker des informations issues des différents secteurs du
systéme que sont le terminal de programmation (PC ou console) et le processeur, qui lui gére et
exécute le programme. Elle recoit également des informations en provenance des capteurs. Elle

découpée en zones ou 1’on trouve :
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» Zone mémoire programme (programme a exécuter).
= Zone mémoire des données (état des entrées et des sorties, valeurs des compteurs, temporisateurs.).
» Une zone ou sont stockés les résultats de calcule utilisés ultérieurement dans le programme.

= Une zone pour les variables internes.

2.2 Le processeur
Son rdle consiste d’une part a organiser les différentes relations entre la zone mémoire et les interfaces

d’entrées et de sorties et d’autre part a exécuter les instructions du programme.

Figure I1.4 : structure interne d’un processeur

3. Les Modules d’entrées /sorties (en anglais Input - Output, I/0)
3.1 Modules d’entrées
Il existe deux types d’entrées dans un automate (API) :

3.1.1 Les modules d’entrées/sorties «Tout ou Rien»

Un module d’entrée Tout ou Rien permet a 1’unité centrale de 1’automate d’effectuer une
lecture de 1’état logique des capteurs et Les modules de sorties permettent a I’automate programmable
d’agir sur les prés actionneurs ou d’envoyer des messages a 1’opérateur.

La gestion de ce type de variables constituant le point de départ des API reste I’une de leurs activités
majeures. Leurs nombres est en générale de 8, 16, 24 ou 32 entrées/sorties, qui peuvent fonctionner :
= En continue 24V, 48V.

= En alternative 24V, 48V, 100/120V, 200/240V.
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3.2.2 Les modules d’entrées /sorties analogiques

Elles permettent 1’acquisition de mesures (entrées analogiques), et la commande (sorties
Analogiques).
Ces modules comportent un ou plusieurs convertisseurs analogiques/numériques (A/N) pour les
entrées, et numériques/analogiques (N/A) pour les sorties dont la résolution est de 8 a 16 bits. Les
standards les plus utilisés sont : £10V, 0-10V, £20mA, 0-20mA et 4-20mA. Ces modules sont en
générale multiplexés en entrée pour n’utiliser qu’un seul convertisseur A/N alors que les sorties

exigent un convertisseur N/A par voie pour pouvoir garder la commande durant le cycle de I’APL

L’unité d’entrées/sorties(E/S) d’un API apporte le circuit d’interface entre le systéme et le monde
extérieur. Au traverse de canaux d’entrées-sorties, elle permet d’établir des connexions avec des
dispositifs d’entrées, comme des capteurs, et des dispositifs de sortie, comme des moteurs et des
solénoides .c’est ¢galement par I'intermédiaire de cette unité que se fait la saisie des programmes
depuis un terminale. Chaque point d’entrée-sortie dispose d’une adresse unique, que la CPU peut

utiliser[9], [10].

Puisque les canaux d’entrées —sorties mettent en place les fonctions d’isolation et de traitement des
signaux, il est possible de connecter directement des capteurs et des actionneurs aux canaux, sans
passer par un autres circuit d’interface .I’isolation €lectrique avec le monde extérieur est généralement

réalisée par des photo -coupleurs (également appelés opto-coupleurs) [10].

Bus systeme des entrees-sorties de I'API

1T L

Tampon Verrou
Photo-coupleur Interface des pilotes
Canaux des entrees Pilotes, ex. relais

vV

Canaux des sorties

Figure ILS5 : Architecture des canaux d’entrées/sorties d’un APL



Figure I1.6 : un photo-couleur pour I’entrée d’API  Figure I1.7 : un photo-coupleur pour la

sortie d’API

4. Les coupleurs

Les coupleurs permettent a 1’automate de communiquer avec le milieu extérieur (console,
imprimante...) ou de le relier avec d’autres automates.
5. Le bus interne :

Il permet la communication de 1'ensemble des blocs de I'automate et des éventuelles

extensions. Il véhicule les informations sous forme binaire.

Figure IL.8 : Schéma de structure d'un automate programmable
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I1.3.3 Principe et fonctionnement de 1'automate programmable

L'automate programmable recoit des données par ses entrées, celles-ci sont ensuite traitées
par un programme défini, le résultat obtenu étant délivré par ses sorties. Ce cycle de traitement est
toujours le méme, quel que soit le programme, néanmoins le temps d'un cycle d'API varie selon la
taille du programme et la puissance de I'automate.C'est 1’unite centrale qui gére l'automate
programmable : elle recoit, mémorise et traite les données entrantes et détermine 1'état des données

sortantes en fonction du programme établi.

11.3.4 Programmation d’un A.P.I

La programmation d’un API s’effectue a 1’aide de langages spécialisés, fournis par le
constructeur (ex : Step7 pour Siemens). Chaque automate se programmant via une console de

programmation propriétaire ou par un ordinateur équipé du logiciel constructeur spécifique[9] [10].

I1.3.4.1 Langage a contact (LD : Ladder Diagramme)
Langage graphique fond¢ sur une analogie entre flux de données d’un programme et le courant
¢lectrique dans un circuit série-paralléle. Les représentations graphiques sont basées sur la méthode

de dessin américaine, il utilise des symboles tels que : contacts, sorties [9], [10].

Figure I1.9 : tableau d’un exemple sur les différents symboles de langage LD
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11.3.4.2 Logigramme (LOG)
I1 s’agit d’une représentation a 1’aide de portes logiques (portes OU, ET...etc.).

Figure I1.10 : symbole des portes logique ( exemple : millénium de crouzet)
11.3.4.3 Langage listing (IL: instruction list)
Langage textuel de méme nature que I’assembleur (programmation des microcontrdleurs). 1l

représente aussi le langage machine de I’automate.

! S<Lo0:

LD <<11.0
SHNDN <<ra12
OF [ “ETrAQ
SND <<PA1T
i)
SND <€11.7
=T <2 S

- .

! LS LD =<1 10
AMHDN EOR.T
SRDMN <L PAZT
I <<TrAD
LD ST IO
AND <<pAZS
SND < AL S
[SSPAUHS = << PAUH S+S00]

Figure II.11 : exemple d’un programme en langage IL

11.3.4.4 Langage littéral structuré (ST : Structured Text)

Ce langage est un langage textuel de haut niveau, dédié¢ aux applications d’automatisme. Ce
langage est principalement utilisé¢ pour décrire les procédures complexes, difficilement mobilisables
avec les langages graphique sont langage informatique de méme nature que le Pascal et le C, il utilise

les fonctions comme if ... then ...else ... (si ... alors ... sinon ...) [10], [11].
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IF “4M0 THEN
FOR “AMWS3:=0TO 351 DO
IF SMUA 00 [FMUNNEIEK > O THEN
EMWA0 = MUINH 00 [FAMNBST
EMUAT =AM 99,
%M1 =TRUE;
EXIT; (*Sorie de la boucle FOR¥)
ELSE
%M1 : = FALSE;
END_IF;
END_FOF;
ELSE
%M1 = FALSE;
END_IF;

Figure I1.12 : exemple d’un programme en langage ST

11.3.4.5 Langage GRAFCET (SFC)

Le GRAFCET, langage de spécification, est utilisé par certains constructeurs d'automate
(Schneider, Siemens) pour la programmation. Parfois associé a un langage de programmation, il
permet une programmation aisée des systémes séquentiels tout en facilitant la mise au point des

Programmes ainsi que le dépannage des systemes [9], [10], [11].

1. Définition de grafcet :

Lorsque le mot GRAFCET (en lettre capitales) est utilisé, il fait référence a 1'outil de
modélisation. Lorsque le mot grafcet est écrit en minuscule, il fait alors référence a un modéele obtenu
a l'aide des regles du GRAFCET.

Le GRAFCET permet de construire des modeles ayant une structure graphique (représentation
statique) a laquelle on associe une interprétation (Elle correspond a 1'aspect fonctionnel du grafcet).
De plus, ce modele posséde un comportement dicté par des régles d'évolution (représentation

dynamique), complétées pour I'implémentation par des algorithmes d'application de ces régles.

2. Structure graphique du GRAFCET et interprétation associée

Une structure de grafcet est un graphe cyclique composé alternativement de transitions et
d'étapes, reliées entre elles par des liaisons orientées (ou arcs orientés). Des actions peuvent étre

associées aux différentes étapes.
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On peut également traduire un grafcet en langage en contacts et I'implanter sur tout type d'automate.
Certains logiciels permettent une programmation totale en langage GRAFCET et permettent de

s'adapter a la plupart des automates existants (logiciels CADEPA ou AUTOMGEN [9], [10], [11].

La figure ci-dessous montre un exemple de grafcet :

P e

[~ —— ®miD
THANSITION
1 H &0
ACTION
—— ®i1 — ®iz —— ®iz
g He 32 a He g1 4 Hagz
—— ®il —  Biz —— iz

Figure I1.13 : exemple de langage SFC (GRAFCET)

11.3.5 Critéres de choix d'un automate

Le choix d'un automate programmable est généralement basé sur :

-Nombre d'entrées / sorties : le nombre de cartes peut avoir une incidence sur le nombre de racks
des que le nombre d'entrées / sorties nécessaires devient éleve.

- Type de processeur : la taille mémoire, la vitesse de traitement et les fonctions spéciales offertes
par le processeur permettront le choix dans la gamme souvent tres étendue.

- Fonctions ou modules spéciaux : certaines cartes (commande d'axe, pesage ...) permettront de
"soulager" le processeur et devront offrir les caractéristiques souhaitées (résolution, ...).

- Fonctions de communication : 'automate doit pouvoir communiquer avec les autres systémes de
commande (API, supervision ...) et offrir des possibilités de communication avec des standards

normalisés (Profibus, Ethernet ...) [9], [10], [11].
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I1.3.6 Présentation de I’automate LOGO ! :

LOGO ! Est un module logique universel de Siemens qui inteégre les éléments suivants [12]:
e Commande

e Unité de commande et d'affichage avec rétroéclairage

e Alimentation : L automate LOGO est les modules d’extension sont équipé d'une alimentation 240

V 50/60 Hz, 24 V DC. Les entrées sont en 24 V DC et une mise a la terre y est prévue.
e Interface pour modules d'extension

e Interface pour cartes ou cables, selon la gamme d'appareil :

— Pour 0BAG, interface pour une carte mémoire, carte batterie, carte mémoire/batterie
combinée, cable PC LOGO ! ou cable PC USB

— Pour 0BA7, interface pour une carte SD.

e Interface pour un module (TD) afficheur de textes facultatif.

e Fonctions de base courantes prédéfinies, par ex. pour I'enclenchement ou le déclenchement retardés,

le relais a impulsion et le commutateur logiciel.
e Temporisations.

e Mémentos numériques et analogiques.

e Entrées et sorties selon le type d'appareil :

Elles permettent de réaliser l'acquisition d'un signal analogique et sa conversion numérique (CAN)
indispensable pour assurer un traitement par le microprocesseur. La fonction inverse (sortie
analogique) est également réalisée. Les grandeurs analogiques sont normalisées : 0-10V ou 4-20mA.

LOGO! 0BA7 intégre en outre les composants suivants :
e Interface pour communication Ethernet.
e Borne PE pour le raccordement a la terre.

e Deux LED (RX/TX) de signalisation d'état pour la communication Ethernet .
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Figure 11.14 : architecture d’un’ API LOGO ! 0BA7 (12/24RCE)[12]
(1) Alimentation
(2) Entrées
(3) Sorties
(4) Borne PE pour le raccordement a la terre
(5) Prise RJ45, pour la connexion a Ethernet (10/100 Mbits/s)
(6) LED d'état pour la communication Ethernet
(7) Logement de carte SD avec cache
Afficheur LCD
(9) Pupitre de commande
Connecteur de liaison LOGO! TD
(1) Interface d'extension

(12) Codage mécanique - Connecteurs femelles
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a. Module d’extension LOGO! AM 2AQ

Le module d’extension AM 2 AQ est utilisé pour la commande analogique.

Figure I1.15: architecture d’un module LOGO! AM 2AQ[12]

1- Alimentation 9- codage mécanique — broches

2- sorties analogique 10- codage mécanique — connecteur femelle
7- Affichage de 1’état RUN/STOP 11- Coulisseau

8- Interface d’extension 12- Borne PE pour le raccordement de la terre

b. Module d’extension LOGO ! DM16 24R :

Ce module d’extension est utilisé pour augmenter le nombre des entrées et de sortie dans un
automate si nécessaire

Figure I1.16 : architecture d’un module LOGO ! DM16 24R[12]
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1-Alimentation 5-coulisseau
2-Entrées 6-interface d’extension
3-sorties 7-codage mécanique-Broches

4- Affichage de I’état RUN /STOP 8-codage mécanique connecteurs femelles
I1.4 Présentation de logiciel de programmation LOGO ! Soft Comfort

LOGO ! Soft Comfort est un logiciel de configuration doté d’une grande rapidité et simplicité. A
I’écran, La configuration a caractere prioritaire en Logigramme est plus explicite que dans le schéma

a contacts, en particulier pour les programmes contenant de nombreuses fonctions spéciales [13].

Il permet de programmer dans les deux formes de représentation et d’exécuter les tests en ligne. 11
est capable de fonctionner sur trois plateformes de systéme d’exploitation, ce qui confére une trés
grande liberté dans le choix du matériel informatique. La fonction de simulation intégrée de série
facilite considérablement 1’¢laboration du programme. Elle permet de simuler sur le champ des
sections du programme et de les optimiser avant de les incorporer pour parvenir a la fonctionnalité
globale. Des outils professionnels viennent compléter le logiciel pour permettre 1’élaboration de la

documentation utilisateur.
Ce logiciel réalise entre autres les fonctions suivantes [13] :

e La création graphique hors ligne de programme de commandes sous forme de diagramme
CONT (schéma a contact / schéma des circuits) ou sous forme de diagramme de blocs
fonctionnels (logigramme).

e Lasimulation de programme de commande sur 1’ordinateur.

e De génération et impression d’un schéma d’ensemble du programme de commande.

e De sauvegarder des données du programme de commande sur le disque dur ou sur un autre
support.

e La comparaison de programme de commande.

e paramétrage ais¢ des blocs.

e transfert du programme de commande de LOGO vers le PC et du PC vers LOGO.

e lecture du compteur d’heures de fonctionnement.

e réglage de I’heure.

e changement d’heure d’hiver/d’été.
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e test en ligne : affichage d’états et de valeurs actuelles de LOGO ! en mode RUN : états de
toutes les entrées, sorties numériques, mémentos, registres de décalage et touches fléchées.

e valeurs des entrées, sorties et mémentos analogiques.

e résultats de tous les blocs.

e valeurs actuelles (y compris les temporisations) des blocs sélectionnés.

e arrét de ’exécution du programme de commande depuis le PC (STOP).

Figure I1.17 : différentes taches du logiciel LOGO ! Soft Comfort

11.4.1 Description de l'interface de logiciel
La programmation du module LOGO !0AB7 ce fait avec la version confort V 7.0.

L’interface de logiciel est présentée ci-dessous :
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Figure I1.18 : L'interface de logiciel Siemens LOGO

(D). Barre des menus : Il nous propose différentes instructions de commande pour éditer et gérer nos
programmes de commande, cela inclut les paramétrages par défaut et les fonctions de transfert du

programme de commande et vers LOGO.

(2. Barre d'outils "Standard" : Cette barre nous permet d'accéder directement aux principales

fonctions de LOGO Soft Comfort.

Figure I1.19 : Les icones de barre d'outils "Standard"
(3. Interface de programmation 3 : c'est le champ de 'application a faire.

(). Fenétre d'infos : Les informations et des remarques seront affichées dans la fenétre d'infos. Les
modules LOGO qui nous avons proposées via la fonction comme modules éventuels pour notre

programme de commande, sont également mentionnes dans la fenétre d'infos.
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(5). Barre d'état : Elle fournit les indications sur l'outil actif, 1'état de programme, le facteur de

zoom, la page du schéma de raccordement et le module LOGO.

Figure I1.20 : Les icones de la barre d'état
(6). Présente :

e Constantes et connecteurs

e Fonctions de base (uniquement les éditeurs FBD et UDF)

e Fonctions spéciales

e Profil du journal de données (uniquement les éditeurs FBD et LAD)

o UDF (seulement les éditeurs FBD et UDF)

s, =k A 4 S EEBEERg

(). Barre d'outils de programmation "Outil de programmation" : Ces icones nous permettent
de passer entre les différents modes d'édition afin de créer ou d'éditer facilement et rapidement un

programme de commande.
(8). Barre d'outils de simulation et fenétre d'état ""Simulation" :

Lorsqu’on appelle la commande simulation, une barre d’outils s’affiche, elle contient les icones

suivantes :
* Icones (commutateurs, contact) pour le controle par I'opérateur des entrées

» Une icone pour la simulation d'une panne de courant, pour tester la réponse de commutation

en référence aux caractéristiques de rémanence apres une panne de courant



1l

* Icones (ampoules) pour surveiller les sorties.

» Icones de contrdle de temps

* Icdne de table de données affiche

Figure I1.21 : Barre d’outils de simulation et la fenétre d’état

e Icones de controle de simulation.

Démarrer la simulation
Arréter la simulation

Maintenez la simulation (pause)

Simuler le réseau. Si aucune adresse IP n'est configurée pour un programme de commande dans

LOGO! Soft Comfort, I'icone de simulation réseau est inactive (en gris).
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11.4.2 Les étapes de création d'une programmation sur logiciel

Etape n°1 : Lorsque nous démarrons LOGO Soft Comfort V7.0, l'interface utilisateur de LOGO
Soft Comfort s'affiche. On crée un nouveau projet on accédant au menu fichier, ensuite on choisit

I'éditeur de programmation de CONT, LADDER ou UDF.

Figure I1.22 : création d'un nouveau programme

Etape n°2 : On passe a la barre d'outils « outil » puis on choisit 1'icone de constantes et
bornes pour placer les blocs d'entrées sorties, fonction spécial, etc..., dans l'interface de

programmation.

Figure I1.23 : importation des objets de programmation
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Etape n°3 On passe a la barre d'outils puis on choisit I'icone d'un connecteur pour faire la

liaison entre les blocs dans l'interface de programmation

Figure I1.24 : liaison entre les blocs entrées et sorties

Etape n°4 : Pour convertir vers l'autre éditeur différent de l'existant quel que soit de LOGO

ou CONT on passe a la barre des menus puis on choisit dans la liste « convert vers LOG».

l

Figure I1.25 : Icone de conversion de FBD ver LD
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Etape n°5 : On passe a la barre d'outils et on choisit I'icone de simulation pour simuler le

programme et I'affichage des messages dans l'interface de programmation

Figure I1.26 : Icone de simulation

Etape n°6 : On passe a la barre d’outils << standard>> et on choisit I’icone de

I’enregistrement pour enregistrer le programme

Figue I1.27 : Icone d’enregistrement
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Etape n°7 : On passe a la barre d'outils et on choisit l'icone de test pour tester le programme

Figurell.28 : Icone de simulation online

IL.5. Supervision

Pour la supervision on va travailler avec I’afficheur de texte dédier spatialement pour les
automates LOGO pour I’affichage des messages d’alertes et les états de déférents organe
constituent notre process, ainsi le command¢ a travers les icones de ’afficheur

I1.5.1 description de I’afficheur LOGO TD

LOGO TD de Siemens est un afficheur de texte externe, a écran avec contraste élevé et rétro-
¢éclairage paramétrable et réglable par défilement ou représentation en barographe (permanent ou
piloté par le programme applicatif).il est Raccordable a tous les modules logiques LOGO ! de base
de la génération OBAG et plus au moyen du cable inclus. On a la Possibilité¢ d’afficher jusqu'a 50
messages de quatre lignes et représentation jusqu'a 24 caracteres par ligne (par la fonctionnalité de
défilement de texte). Sur la face avant 6 touches standards LOGO ! et 4 touches de fonction
additionnelles utilisables en entrées TOR supplémentaires.

41



Figure I11.29 : I’afficheur de LOGO TD de Siemens [12]

IL.5.2 Caractéristiques techniques

e Alimentation :

e 12VDC

e 24V AC/DC

e Indice de protection IP65 une fois monté
11.6 CONCLUSION

Dans ce chapitre nous avons décrit les systémes automatisés et leur structure, 1’architecture
interne et externe d’un automate programmable, et celles de I’automate LOGO de la firme SIEMENS.
Nous avons présenté le logiciel de programmation ainsi que le module LOGO TD utilisée pour la
supervision du systéme et I’affichage des défauts.
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Chapitre 111 :

automatisation
el

programmation



1.1 INTRODUCTION

L’automatisation d’un procédé industriel suit plusieurs étapes essentielles a 1’¢laboration d’un

programme pour garantir un fonctionnement fidele aux consignes et exigences du client.

Dans ce chapitre nous allons passer par les étapes nécessaires a la conception de la commande

automatisée du séchoir statique, en fonction d’un cahier de charge fournie par le client.

111.2 formulation du probléme

On veut commander un systéme de ventilation ayant pour but d’apporter de I’aire chaud dans
une chambre pour le séchage des pates alimentaires. Un échangeur de chaleur alimenté par
une chaudiére, a travers une vanne régulatrice, chauffe 1’enceinte a une température désigné
par ’opérateur a I’aide de quatre ventilateurs, un extracteur d’humidité se déclenche a chaque

dépassement de seuil fixé pour garder un taux fixe.

111.3 solution proposé

Le séchoir aura deux modes fonctionnement, une marche automatique et une marche
manuelle.

111.3.1 Marche automatique
Pour la marche automatique 1’opérateur devra positionner le commutateur sur la position

automatique puis lancer le cycle avec le bouton marche.

Les quatre ventilateurs marcherons pendant 2h dans un sens, puis 2h dans I’autre sens, jusqu’a

ce que le cycle s’achéve. La température et I’humidité seront régulées automatiquement.
Si la température passe en dessous de 50°C La vanne s’ouvre jusqu’a atteindre la consigne.

Si I’humidité passe en dessus de 50% I’extracteur sera mis en marche jusqu’a atteindre la

consigne.

Des voyants signaleront 1’état de chaque ventilateur, de la vanne et de 1’extracteur, et une
alarme se déclenchera a chaque default de fonctionnement et a chaque dépassement des

consignes de température et d’humidité.

L’afficheur LOGO TD afficheras le composant en panne afin d’y remédié, et pour aider a la
maintenance.il affichera aussi les valeurs de la température et de I’humidité en temps réel,

ainsi que temps restant pour la fin du cycle.
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111.3.2 Marche manuelle

Pour la marche manuelle I’opérateur devra tourner le commutateur sur la position manuelle,
puis choisir le composant a actionné soit sur le pupitre de tableau de I’armoire électrique ou
sur les touches de I’afficheur LOGO TD.

111.3.3 Gestion des défauts

Pour cela on a configuré notre programme a des consignes de réglage pour un bon
fonctionnement

1. Liste des défauts

> Dépassement ou chute de la température de plus de 10°.
» Deépassement ou chute de I’humidité de plus de 05%.

» Appui sur le bouton d’arrét d’urgence.

» Deéfaut moteur.

111.4 Grafcets

Le systeme en général est associé a des grafcets qui décrivent les déférents modes de
fonctionnement

111.4.1 Grafcet de marche et d’arrét/ arrét d’urgence

Pour le début de cycle on a associé a notre systeme un grafcet pour décrire la mise en marche
et d’arrét.

P 33
AN 1 marches . —t— défwl+défvi+defvisdeivd+deéfent+defvan+arret
27 Hayz marche SE Hf0:{0,10,24,26,100}
—— arret 1 wxz&
Figure 111.1 : Grafcet de marche Figure 111.2 : Grafcet d’arrét/arrét d’urgence
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111.4.2 Grafcet de comptage : de cycle de marche

Ces grafcets sont utilisé pour le comptage du temps de fonctionnement des ventilateurs. On a
utilisé un compteur limité a deux cycles de marche de deux sens de marche dans le mode
automatique.

J — scomp /‘\\ _ cl=4
- 13 Hpl+cD 23

Figure 111.3 : Grafcets de comptage

111.4.3 Grafcets de marche automatique

Pour le mode automatique on a illustré des grafcets de marche automatique qui explique le
fonctionnent détailler de notre systeme (ventilateurs, extracteurs et électrovanne).

I
[E_H==° |

BT O . Manaelle .=x27

|2 Hs kKmil , = kmS, s km7 |

—4 Tl "2/, 00327

. |3 Hr kml , »r kkmS ,r km7 |

—1 T2/ R3S 23 .x27

T |4 Hs kmz=, 5 kmbS,= kmi |

—4 CE/ 4,103 .. 2T

|5 Hccump,r km4d, r» kmE, x km8|

— T4/ ®w5/1ls. HEIF.HZ2T e HZEZI .=HET

Figure 111.4 : Grafcet de marche automatique des ventilateurs




10 Hr kmS 24 Hr kmlQ

™. —~— auto.imwld>50.x%x27. XI5 AT —— autc.mi<= 50.X20

11 H= kmS 25 Hz kml0

—  FmwlO=50.x27 -1 m = 50 127

Figure 111.5 : Grafcet automatique de I’extracteur figure 111.6 : Grafcet automatique de

I’électrovanne

111.4.4 Grafcet de marche manuelle

Le grafcet de marche manuelle il est utilisé pour tester 1’état de nos organes de sortie ou pour
la commande manuelle dans le cas ou I’'un des composants de systéme tombe en panne.

—— manuelle. auto.x27

110 120 130 140

—— bpvsl. bpvsz —— bpvsZ. bpvsl ——  bpext —— bpvan
111 Hxml, km3, kmS, km7 112 Himz, kmé, kmé, kmé 113 Hkme 114 Hkmio
——  bpvsl ——  bpvsZ ——  bpext ——  bpvan

Figure 111.7 : Grafcet du mode manuelle
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111.4.5 Table des mnémoniques

Pour les grafcets on a défini une liste des variables associe avec des symboles et des
commentaires pour simplifier la lecture.

Symboles Varables Commentaires

Figure 111.8 : Table des mnémoniques

I11.5 Cablage électrique

Le cablage électrique c’est I’un des procédés importants dans la conception d’un
systeme industriel ou les cableurs soumises a des normes et a des réglementations qui répond
a les exigences de I’industrie. L’assemblage de déférents équipements et éléments de systéeme
suivent des schémas électriques pour décrire le fonctionnement et faciliter le repérage ainsi la
maintenance en cas de défaillance.
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111.5.1 Schémas electrique des ventilateurs

Pour le schémas électrique on distingue deux schémas présenter comme suites :
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Figure 111.9 : Schéma de puissance de démarage direct a deux sens de rotation des
ventilateurs
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Figure 111.10: Shéma de commande du démarage direct a deux sens de rotation des
ventilateurs

1. Liste des variables :

> Q1, Q2, Q3 et Q4 : disjoncteurs moteurs (ventilateurs : V1, V2, V3 et V4).

» KM1, KM3, KM5, KM7 : contacteurs de démarrage de 1* sens de rotation des
ventilateurs (V1, V2, V3, V4).

> KM2, KM4, KM6, KM8 : contacteurs de démarrage de 2°™ sens de rotation des
ventilateurs (V1, V2, V3, V4).

» F1, F2, F3, F4 : protes fusibles.
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111.5.2 schémas electrique de I’extracteur
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Figure 111.11 : Schémas de puissance et commande d’un démarrage direct d’un moteur a

extraction.

1. Liste des variables :

» Q5 : disjoncteurs moteurs pour 1’extracteur.

» KMT7 : contacteurs de démarrage de I’extracteur.
» F5 : protes fusibles.
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111.5.3 schéma de cablage des E/S de I’automate

Apres avoir pris conaissance de notre systéme ,de ses entrées et sorties, nous avons élaboré le

schema de cablage de ses dernier a I’automate LOGO.

Le schema ci-dessous montre le cablage des differente entrées et sorties de notre systéme vers

I’automate :

LOGOT bowai

Figure 111.12 : schéma de cablage de I’automate LOGO !




111.6 programmation de I’API

Pour la programmation et la supervision nous avons utilisé le langage FBD(LOG)
intégrer dans le logiciel logo ! Soft Comfort pour ¢a simplicité et son dégrée de liberté a

programmé et de superviser a 1’aide des fonctions texte spécifier a les afficheurs de TD

LOGO.

I11.6.1 Présentation de I’instruction de régulation chez siemens — LOGO

Ce bloc traite les instructions de régulation pour les API LOGO ! De la firme siemens

{Parameter | Comment

sockreme ||

Sensor [0 ... 10V
’—Meamrement Range | Parameter

Minimum | Q Ei Gain |
Masdmum | 1000 &1 || Offset |

Set value (SP)

’7 [ o|=1 | Reference
Manual cutput (Mq)

’7 | Reference

Parameter set | Temperature fast

Cortroller amplication (<) =i
Integration time (TT) [ ol=m1 :[ so|=m1

Direction (Dir) (@) Upwards (+) ) Downwards ()

Minutes (m:s)

Decimal places in the message text =

Retentivity [] Protection Active

[ ox |[ cancel |[ rel |

Figure 111.13 : Bloc de régulation chez siemens — LOGO

Un contrbleur Pl réduit immédiatement l'erreur de boucle et finit par entrainer I'erreur de
boucle a zéro.[4]
MTL = MPn + MI‘n

Ts
Mn=KP><enxK,x<F

>X e, + Mln—1
1

M,,: Variable manipulée a l'instant n
M, : Partie proportionnelle de la variable manipulée

M,_: Partie intégrante de la variable manipulée
M, _,: Variable manipulée du contrleur I a I'instant n-1 ; aussi appelé somme intégrale
Kp: Gain du contrdleur P

E



K;: Gain du controleur |

Ts: Temps d'échantillonnage, durée d'une tranche de temps
T,: Temps intégral ; au moyen de ce temps l'influence de la partie intégrale est commandée
sur la variable manipulée, également connue sous le nom de temps d'action intégrale

e, Erreur de boucle a l'instant n.

Py e 0]
e .-""I 3
- k=g

1 . L .

t I-f- t
|

Figure 111.14 : Courbes d’une réponse d’une action proportionnelle intégrale sur un
échelon

Le tableau suivant traites les différents parametres du régulateur et les plages de valeurs
possible a réglé dans LOGO :[4]

Parametres du Représenté dans  LOGO'! Plage de
controleur valeurs
possible dans
le LOGO !
M,,:Variable manipulée au Sortie du bloc de contréleur PI 041000
moment n
Dans le LOGO !, le paramétre KC s'applique
comme une augmentation pour la partie I et la
partie P du contrdleur de fagon égale
Si vous entrez KC =0, la partie P du contrdleur 0,00 a 99,99
Kp: Gain de la partie P s'éteint. Dans ce cas particulier, k est
K; : Gain de la partie | automatiquement mis a 1 pour la partie I.
SiKC=0:kP=0etkl=1
SiKC>0:kP=kl=KC
Ts : Temps
d'échantillonnage, durée Fixe 500 ms

d'une tranche de temps

K;: Temps intégral

Parametre K;: si vous réglez ce paramétre sur
99,59 min, vous désactivez la partie | du
contréleur.

00 :01 min a 99,59
min

E




e, Erreur de boucle a

I'instant n ; s'applique

généralement :
E=SP-PV

Se référer a SP et PV

SP

Le paramétre SP est I'affectation de valeur de
consigne w. Pour ce parameétre, vous pouvez
utiliser la sortie analogique d'une fonction
speciale differente.

-10 000 a
+20 000

PV

PV est la valeur de process x et est calculée
comme suit :

PV = valeur analogique sur entrée * gain) +
offset. Vous pouvez connecter l'entrée par
exemple au moyen d'une entrée analogique avec
un capteur PT100.

Le parameétre de gain a un effet sur PV

Le parameétre offset a un effet sur PV

PV est limité par les paramétres Min. et Max.

0,0a10,0
-10000 a +20000
Dans chaque cas :

de 10000 a
+20000

Dir

Le parameétre Dir donne le sens d'action du
controleur.

Moyens positifs : Si valeur> valeur de process, la
valeur de process est augmenteée ; si la valeur de
consigne est <valeur de process, la valeur de
process est réduite.

Négatif signifie : Si valeur> valeur de processus,
la valeur de processus est réduite ; si la valeur de
consigne est <valeur de process, la valeur de
process est augmentée.

Exemple, régulation thermique : si la valeur de
consigne est supérieure a la valeur de process (la
piéece est trop froide), la grandeur de réglage
augmente la valeur du process.

-ou+

Entrée A/ M

Définir le mode du controleur

1 : mode
automatique
0 : mode manuel

Entrée R

Utilisez I'entrée R pour réinitialiser la sortie AQ.
Tant que cette entrée est définie, lI'entrée A/ M
est désactivée. La sortie AQ est définie sur 0

0

E




Sortie AQ

Sortie analogique (variable manipulée)

0a1000

Mq

Valeur d’AQ avec le mode manuel

041000

Tableau 01 : Les différents parametres du régulateur et les plages de valeurs possible a réglé

111.6.2 Ensembles de paramétres

dans LOGO

Afin de simplifier I'utilisation du contréleur PI, les parametres de KC, Tl et Dir sont déja
définis en tant qu'ensembles pour les applications suivantes :[4]

Paramétre

Exemple d'application

Paramétre

KC

Paramétre
TI(s)

Paramétre Dir

Température
rapide

Température, contrdle
de refroidissement des
petits espaces ; petits
volumes

0.5

30

Température
lente

Chauffage, ventilation,
température, contréle
de refroidissement des
grands espaces ; grands
volumes.

1.0

120

Pression 1

Changement de
pression rapide,
contréle du
compresseur

3,0

Pression 2

Changement de
pression lent, contrdle
de pression
différentielle
(contrbleur de débit)

1,2

12

Niveau complet
1

Cuve et/ ou
remplissage de
réservoir sans vidange

1.0

99:59

Niveau 2
complet

Cuve et/ ou réservoir
de remplissage avec
drain

0,7

20

Tableau 02 : Exemple d’application des parametres de KC, Tl et Dir
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CHAPITRE I

111.6.3Elaboration du Programme
Les figures suivantes présentent le programme de séchoir sur le logiciel logo soft Comfort :

A

retour axtrastew).

---------- 20044 - - - - - 2BOTRN
. ce mi [t e ]

Automatisation et programmation

Mietour ventilateurd). . . . I3 (ratour ventilatewr 3) . 2 (retour ventilatewr 2). . . M (etowrwentilateurd). .o

---- B < BT B B 1 | S

Tl

2B0G4

:]'u_i_(km'al[ym i
iR

PR

::‘"u_i(kmslgm
N

|

- 21008

::‘@mTPMs
bl

- - 0B8N - - -

o %MPM
2

BN D7

- ﬂkmﬂfPM)
Mt

= DIBRRG - - -

:.‘MmEPM
Tl

o QIR0

:-%mEPtiMj).. T
gl

B R

I
Y R L RO |
T3 - - - e

DR e
Bately L FED
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O frovantdéfautvent2). | .. oo

...... <o A A ame (buzzen).

Figure 111.15 : Programme en FBD (LOG) de séchoir statique

Pour les blocs fonctions de texte de la supervision ils sont présentés a la figure suivante :

. High. L
- .. . . . . . . . . . . .. .pos7T.
ki

B == = o |

Ram = off ] L oLl - -

OSO0E+ - + - o« o+ o« o« . . . . JErg=s00

od.gos C T 0 - - Qait = aff-

oL DD LD I Test: enabled T 0]
CEOSO - - -« e e e e e e e e e e e e e e e e e e e L Teest®: disabled . BOS9.

3R
x|

CFrio =1

- RQuit = off-
CHigh. oL 0L DL DL DL LD D L I Teek gnakled D 0 0 0 0]
hi e ..o ..o ... ... . Textz dizabled . BOTO. .

w5

CFrig=a
Uit = off-
ettt énabiled
- Textz: dizabled .

poue o 1 T e S
AshA1 - R e D | - —- ¥

CFria =3 |
Uit = off-
TR énabiled
- Texdz: dizabled .

. =2k —
. AsEOSE e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e == oo
) |J re 0 ... JRre=s2 0 L
T L L S R SR SRR RN v LY |y S ) § i
Tt énatiled
- Teextz: dizabled .

[

11

Figure 111.16 : Programme pour I’affichage de texte
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111.7 Configuration des paramétres du réseau pour la communication

Avant de commencer la création de notre projet LOGO !, on affecte une adresse IP a notre
appareil LOGO!, et a notre PC. On Vérifie que les adresses IP se trouvent dans le méme sous-

réseau. On raccorde le PC via une interface Ethernet.

111.7.1 Régler I'adresse IP sur le PC

Dans le systéme d'exploitation, on clique sur "Démarrer > Parameétres > Connexions réseau"
puis avec un double cliquez sur la connexion réseau vers LOGO !, on Sélectionne le menu
"Propriétés” et on double-clique sur le point "Protocole Internet (TCP/IP)"et on Attribue une
adresse IP pour notre connexion réseau de tel sorte qu'elle se trouve dans le méme sous-

réseau que les adresses IP du LOGO !

111.7.2 Procédure dans LOGO ! Soft Comfort :

Les procédures de configuration de 1’adresse IP sont illustrées dans le tableau suivant :

N° Procédure

On ouvre LOGO ! Soft Comfort VV7.0.

On ouvre un ancien projet ou on crée un nouveau projet.

On va dans le menu "Outils > Sélection des appareils".

AIWIN I

On Choisisse un appareil de base 0BA7 et on valide avec OK.

Select Hardware... |

—Select Hardware: —— [ Resources

Enowm Elocks: -
Constants/sConnectors: Input  Neturc
EBasic Functions: AND  AND [(Ec
Special Functions: On-Delay,0

Maximum Besources:

Function Elocks 400
REM 250
Digital Inputs 24
Digital Outputs 16
Fla ZT_ILI
4| I 3

| (] 4 I Cancel | Help |

Figure 111.17 : Sélection I’appareil de base 0BA7

5 | On va dans le menu "Outils > Options > Interface” puis on Choisi le point "Ethernet"” et
on clique sur "Ajouter".
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6 | On Indique I'adresse IP et le masque de sous-réseau de notre LOGO ! Sur I'appareil

LOGO ! OBAT.

Standard Editor
Language:
Document vigws

7 LoED! Cable % Ethernet

[ Screen

Subnet Ma Gateway

Configure IP Address
Mew IP configuration

Look and Feel \ IP Address: |169.254. 58. 10

LDF My
Subnet Mask: I255.255.255. u]
Gateway: I P
/ QK I Cancel

P

Deteck I Add I Delete | Edit I

Iv Confirm before communication?

(o4 I Cancel I Help I
Figure 111.18 : Configuration des adresses de communication

7 | On clique sur "Détect" pour Vérifier la liaison. Si le mot "yes" apparait sous le point
"status"”, c'est que notre liaison est opérationnelle.
x|
Language
. Document wiew  LOGO! Cable % Ethermet
'T:u Simulation
& Colors
Look, and Feel
LIDF
| Detect r add | pelste | Edt |
. _’I ‘|7 Confirm b;ﬂ:\re cormmunicakion?
(n].4 I Cancel I Help I
Figure 111.19: Détection des adresses de communication PC et LOGO
9 |On va dans le menu "Outils > Connexions Ethernet".
10 | Onindique l'adresse IP et le masque de sous-réseau de notre LOGO!.
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11 Avec le bouton droit de la souris, on clique sur "Ethernet connection" puis sur "Add
connetion™.

Configure address and connecticons }(l

—Module address

IP address: |169.254. S5, 10
Subnet Mask: |255.255.255. u]
Sakewveay: I

—FPeser-to-Pesr Connecktions

e @Ethernet Connections

add connmection

| ks I —ancel I Help I

Figure 111.20 : Addition d’une connexion Ethernet

12| Avec un Double-clique sur la nouvelle connexion on affiche ses propriétés.

13 On choisit le point "Connexion serveur™ et indique sous "TSAP", la valeur 02.00.

14 On choisit "Connexion au pupitre opérateur™ et "Accepter toutes les demandes de
connexion"” (TSAP : Transport Service Access Point).

Connectionl{Server) |

" Client Connection: Reguesks data transfer between the local PLC and a remote PLC

% Server Conneckion: Responds ko connection requesks From remaote clisnks

~Local Properties {Server) ~Remake Properties {(Client)
TSAP: IUE-UU TSAP: IDZ.DD

| [+ Conneck with an Cperatar Panel (OF‘)l "____...-—""'

| Accept all connection requests |

Ry thiscunnectinn:l L

Keep alive

[~ Enable the Keep Alive Funckion For khis connection

Keep alive Interval; I o i’ll Seconds

a4 I Cancel I Help I

Figure 111.21 : Indication des valeurs TSAP a attribuer

15 On va dans le menu Outils > Transférer > PC > LOGO !, on Sélectionne I'adresse IP de
notre LOGO ! puis on valide avec "OK", le programme est ainsi chargé dans votre
LOGO ! 0BAT.

Tableau 03 : les procédures de configuration de I’adresse IP




111.8 Vérification du fonctionnement

Comme il existe deux fagons de Vérifier le fonctionnement :

e En simulation (sans partie opérative).

e En condition réelle (avec partie opérative).

Nous avons simulé sans partie opérative c’est- a-dire vérifié 1’évolution du Grafcet, et notre

programme a été testé et validé sans erreur avec le logiciel LOGO Soft confort de siemens.

Pour des raisons de cout et d’indisponibilité des différent composant, nous n’avons pas pu tester le

programme en ligne (avec partie opérative). Cependant nous avons réalise une petite armoire de

commande pour une tester partie de notre programme.

111.9 Conclusion

Apres lecture du cahier de charge, nous avons proposé une solution pour I’automatisation du
systéme, qui prend en compte les exigences du client, la sécurit¢ de 1’employé et de

I’installation.

Nous avons élaboré des grafcet pour un fonctionnement automatique, et un autre pour le
fonctionnement manuel, ainsi qu’un grafcet de sécurité. Puis a I’aide de ces derniers nous

avons pu concevoir un programme en FBD qui assure un bon fonctionnement du séchoir.

Les schémas électriques de puissance et de commande on était réalisé a I’aide du logiciel

Xrelais, en complémentarité avec le programme.

Finalement nous avons décrit la procédure a suivre pour établir une communication Ethernet

avec I’automate LOGO, afin de testé le programme en ligne.




CONCLUSION
GENERALE



Conclusion générale

L’objectif de notre travail était I’automatisation d’un séchoir statique pour le séchage des pates
alimentaire en utilisant un automate LOGO ! De la firme SIEMENS.

Afin d’automatisé cette installation, 1’étude du procédés de séchage, et des composants du séchoir
statique on était essentiel pour compléter le cahier des charge fourni par le client, et ainsi concevoir
une solution qui assurera son bon fonctionnement.

Dans la deuxiéme partie, nous avons évoqué les généralités sur les systémes automatisés, les
automates programmables en générale et plus précisément de 1’automate LOGO de la firme
allemande SIEMENS, ainsi que son logiciel de programmation et les différentes étapes de la création
d’un projet.

Dans la dernicre partie, nous avons proposé une solution, nous avons modé¢lisé le systéme par
des GRAFCET qui décrivent I’évolution du systéme et les différents modes de fonctionnement, ainsi
que les différents schémas de cablage.

Nous avons traduit les grafcet de fonctionnement sous forme de programme en FBD en
utilisant le logiciel LOGO ! Soft Comfort v7, utilisé pour la programmation des automates LOGO,
puis nous avons décrit la procédure a suivre pour I’implémentation du programme sur I’automate et
sa simulation on ligne.

Enfin, notre stage au sein de ’EURL ACTELEC, dans le cadre de notre projet de fin d’étude
nous a permis de mettre en pratique les connaissances théorique acquises au cours de notre formation,
et de nous confronté aux exigences du monde professionnel.
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Product datasheet
Characteristics

RM35TF30

multifunction phase control relay RM35-T - range

194..528 V AC

Main

Range of product

Zelio Control

Product or component type

Modular measurement and control relays

Relay type Multifunction control relay
Product specific application For 3-phase supply
Relay name RM35TF

Relay monitored parameters Asymmetry

Phase failure detection
Undervoltage and overvoltage in window mode
Phase sequence

Time delay type

Adjustable 0.1...10 s, +/- 10 % of the full scale value

Switching capacity in VA

1250 VA

Measurement range

Complementary

194..528 V AC

Reset time <= 1500 ms for at 480 V
Maximum switching voltage 250V AC

250V DC
Minimum switching current 10mAat5Vv DC
Maximum switching current 5AAC

5ADC

Supply voltage limits

194...528 V AC, 3 phases

Control circuit voltage limits

Power consumption in VA

-12% +10 % Un
<=22 VA at 400V AC 50 Hz

Voltage detection threshold <194V

Control circuit frequency 50...60 Hz +/- 10 %
Output contacts 2C/O

Nominal output current 5A

Hysteresis 2%

Run-up delay at power-up <= 650 ms

Mar 08, 2017
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Measuring cycle

<= 140 ms measurement cycle as true rms value

Threshold adjustment voltage

+2...+20 % in the range 220...440 V AC
+2...+10 % in the range 480 V AC
-12...-2 % in the range 220 V AC
-20...-2 % in the range 380...480 V AC
2...20 % of Un selected

Voltage range

220...480 V phase to phase

Adjustment of asymmetry threshold

5...15 % of Un selected

Repeat accuracy

0.3 % for time delay
0.5 % for input and measurement circuit

Measurement error

<1 % over the whole range with voltage variation
0.05 %/°C with temperature variation

Response time

Marking

< 200 ms in the event of a fault
CE

Overvoltage category

11l conforming to IEC 60664-1

Insulation resistance

[Ui] rated insulation voltage

> 500 MOhm at 500 V DC conforming to IEC 60255-5
> 500 MOhm at 500 V DC conforming to IEC 60664-1

400 V conforming to IEC 60664-1

Supply frequency

50/60 Hz +/- 10 %

Operating position

Any position without

Connections - terminals

Tightening torque

Screw terminals 1 x 0.5...1 x4 mm? - AWG 20...AWG 11, solid cable without cable end

Screw terminals 2 x 0.5...2 x 2.5 mm? - AWG 20...AWG 14, solid cable without cable end
Screw terminals 1 x 0.2...1 x 2.5 mm? - AWG 24...AWG 12, flexible cable with cable end
Screw terminals 2 x 0.2...2 x 1.5 mm? - AWG 24...AWG 16, flexible cable with cable end

0.6...1 N.m conforming to IEC 60947-1

Housing material

Self-extinguishing plastic

Local signalling

Mounting support

LED green for power ON
LED yellow for relay ON
LED yellow for fault

35 mm symmetrical DIN rail conforming to EN/IEC 60715

Electrical durability

100000 cycles

Mechanical durability

<= 30000000 cycles

Operating rate

<= 360 operations/hour under full load

Utilisation category

AC-12 conforming to IEC 60947-5-1
AC-13 conforming to IEC 60947-5-1
AC-14 conforming to IEC 60947-5-1
AC-15 conforming to IEC 60947-5-1
DC-12 conforming to IEC 60947-5-1
DC-13 conforming to IEC 60947-5-1

Safety reliability data

MTTFd = 399.5 years
B10d = 360000

Width
Product weight

35 mm
0.13 kg

Environment

Electromagnetic compatibility

Emission standard for industrial environments conforming to EN/IEC 61000-6-4

Emission standard for residential, commercial and light-industrial environments conforming to EN/IEC

61000-6-3
Immunity for industrial environments conforming to EN/IEC 61000-6-2

Standards

Product certifications

EN/IEC 60255-1

CSA
C-Tick
GOST
GL

UL

Directives

89/336/EEC - electromagnetic compatibility
73/23/EEC - low voltage directive

Ambient air temperature for storage

Ambient air temperature for operation

-40...70 °C
-20...50 °C

Relative humidity

95 % at 55 °C conforming to IEC 60068-2-30




Vibration resistance

0.35 mm (f = 5...57.6 Hz) conforming to IEC 60068-2-6
1 gn (f =57.6...150 Hz) conforming to IEC 60255-21-1

Shock resistance

15 gn for 11 ms conforming to IEC 60255-21-1

IP degree of protection

IP20 (terminals) conforming to IEC 60529
IP30 (casing) conforming to IEC 60529

Pollution degree

3 conforming to IEC 60664-1

Dielectric test voltage

2 kV 1 min AC 50 Hz

Non-dissipating shock wave

4 kv

Offer Sustainability

Sustainable offer status

Green Premium product

RoHS (date code: YYWW)

Compliant - since 0701 - Schneider Electric declaration of conformity

B¥ Schneider Electric declaration of conformity

REACh

Product environmental profile

Reference not containing SVHC above the threshold
Reference not containing SVHC above the threshold
Available

E!I_" Product environmental

Product end of life instructions

Available

Iﬁ‘ Product environmental

Contractual warranty

Warranty period

18 months



http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=export&pid=648370&lang=en-us
http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=check&pid=648370&lang=en-us
http://download.schneider-electric.com/files?p_Doc_Oid=4695353
http://download.schneider-electric.com/files?p_Doc_Oid=1739109897

Product datasheet RM35TF30

Dimensions Drawings

Multifunction 3-Phase Supply Control Relays

Dimensions and Mounting
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Product datasheet RM35TF30

Connections and Schema

Multifunction 3-Phase Supply Control Relays

Wiring Diagram
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Product datasheet RM35TF30

Technical Description

Function Diagrams

Phase Sequence Control, Phase Failure Detection (U measured &lt; 0.7 x nominal supply voltage) and Asymmetry
Detection

Control of Overvoltage and Undervoltage in Window Mode

L1

> A
:lJ e i B ——-——-——-——-——1”—'1-——-——-——-——-—-

L J T
[RETTERS | <t
1 ] -
R
Tt _111 Tt

Legend
A Asymmetry thershold
Tt Time delay after crossing of threshold

H Hysteresis

U&gt; Overvoltage threshold

U&lt; Undervoltage threshold

L1, L2, L3 Phases of the supply voltage monitored
R Output relay

Relay status: black color = energized.

ccccc
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Fiche technique du produit GV2MEQG

Caractéristiques

TeSys GV2ME - disj. moteur - 1..1,6A - 3P 3d -
déclencheur magnéto-thermique

Statut commercial : Commercialisé

-

\l!
kU

5;}4;_-\.4.1' F ———

Principales

Gamme TeSys
Nom du produit TeSys GV2
Nom abrégé de l'appareil GV2ME

Fonction produit

Disjoncteur

Fonction de I'appareil

Moteur

Technologie de déclencheur

Thermique-magnétique

Complémentaires

Description des pdles

3P

Type de réseau

CA

Catégorie d'emploi

AC-3 se conformer a IEC 60947-4-1
A se conformer a IEC 60947-2

Fréquence réseau

50/60 Hz se conformer a IEC 60947-4-1

Mode de fixation

Pincé sur rail DIN symétrique 35 mm
Vissé sur panneau (avec plaque adaptatrice)

Position de montage

Puissance moteur kW

Toutes positions

0,37 kW & 400/415 V CA 50/60 Hz
0,37 kW a 500 V CA 50/60 Hz
0,55 kW a 400/415 V CA 50/60 Hz
0,55 kW a 500 V CA 50/60 Hz
0,75 kW a 500 V CA 50/60 Hz
0,75 kW a 690 V CA 50/60 Hz

1,1 kW & 690 V CA 50/60 Hz

Pouvoir de coupure

100 kA Icu a 500 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 230/240 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 400/415 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 440 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[lcs] pouvoir assigné de coupure de

service en court-circuit

100 % a 230/240 V CA 50/60 Hz se conformer & IEC 60947-2
100 % a 440 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 % a 500 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

24 juin 2018

Lifels ®n | Schneider
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Clause de non responsabilité : Cette documentation n'est pas destinée a remplacer ni ne peut servir a déterminer |'adéquation ou la fiabilité de ces produits dans le cadre d'une application spécifique



100 % a 690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 % a 400/415 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

Type de commande

Bouton-poussoir

In courant assigné d'emploi 1,6 A
Calibre du déclencheur 1a16A
Courant de déclenchement 225A

magnétique

[Ue] tension assignée d'emploi

690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[Ui] tension assignée d'isolement

[Ith] courant thermique conventionnel

690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
1,6 A se conformer a IEC 60947-4-1

[Uimp] tension assignée de tenue aux

chocs

6 kV se conformer a IEC 60947-2

Puissance dissipée par pole

25W

Durée de vie mécanique

Durée de vie électrique

100000 cycle
100000 cycle pour AC-3 a 440 V

Vitesse de commande

25 cyc/h

Service assigné

Mode de raccordement

Continu se conformer a IEC 60947-4-1

Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1...6 mm? rigide
Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1,5...6 mm? souple sans extrémité de cable
Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1...4 mm? souple avec extrémité de cable

Couple de serrage

1,7 N.m sur borniers a vis-étrier

Aptitude au sectionnement

Oui se conformer a IEC 60947-1

Sensibilité a une perte de phase

Hauteur

Oui se conformer a IEC 60947-4-1

89 mm

Largeur

45 mm

Profondeur
Poids

78,2 mm
0,26 kg

Environnement

Normes

IEC 60947-2
EN 60204
VDE 0660
NF C 63-650
UL 508

NF C 79-130
CSA C22.2
IEC 60947-1
IEC 60947-4-1
VDE 0113
NF C 63-120

Certifications du produit

Traitement de protection

BV

uL
CCC
TSE
GL
ATEX
RINA
CEBEC
DNV
LROS (Lloyds register of shipping)
CSA
SETI
EZU
EAC

TH

Degré de protection IP

IP20 se conformer a IEC 60529

Tenue aux chocs IK

IK04

Température de fonctionnement

-20...60 °C

Température ambiante pour le
stockage

-40...80 °C

Tenue au feu

960 °C se conformer a IEC 60695-2-1




Altitude de fonctionnement

2000 m

Durabilité de I'offre

Statut environnemental

Produit Green Premium

RoHS (code date: AnnéeSemaine)

Se conformer - depuis 0631 - Déclaration de conformité Schneider Electric

Il'-l_"DécIaration de conformité Schneider Electric

REACh

Référence ne contenant pas de SVHC au-dela du seuil
Référence ne contenant pas de SVHC au-dela du seuil

Profil environnemental du produit

Disponible

IiFProfiI environnemental produit

Instructions de fin de vie du produit

Pas d'opération de recyclage spécifiques

Garantie contractuelle

Période

18 mois



http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=export&pid=607350&lang=fr-fr
http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=check&pid=607350&lang=fr-fr
http://download.schneider-electric.com/files?p_Doc_Oid=27768412
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Fiche technique du produit GV2ME10

Caractéristiques

TeSys GV2ME - disj. moteur - 4..6,3A - 3P 3d -
déclencheur magnéto-thermique

Statut commercial : Commercialisé

-

\l!
kU

5;}4;_-\.4.1' F ———

Principales

Gamme TeSys
Nom du produit TeSys GV2
Nom abrégé de l'appareil GV2ME

Fonction produit

Disjoncteur

Fonction de I'appareil

Moteur

Technologie de déclencheur

Thermique-magnétique

Complémentaires

Description des pdles

3P

Type de réseau

CA

Catégorie d'emploi

AC-3 se conformer a IEC 60947-4-1
A se conformer a IEC 60947-2

Fréquence réseau

50/60 Hz se conformer a IEC 60947-4-1

Mode de fixation

Pincé sur rail DIN symétrique 35 mm
Vissé sur panneau (avec plaque adaptatrice)

Position de montage

Puissance moteur kW

Toutes positions

3 kW a 500 V CA 50/60 Hz
4 kW & 690 V CA 50/60 Hz
2,2 kW a 400/415 V CA 50/60 Hz

Pouvoir de coupure

3 kA Icu a 690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

50 kA Icu a 440 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

50 kA Icu a 500 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

100 kA Icu a 230/240 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 400/415 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[lcs] pouvoir assigné de coupure de

service en court-circuit

Type de commande

100 % a 230/240 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 % a 440 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

100 % a 500 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
0,75 4690 V CA 50/60 Hz se conformer & IEC 60947-2

100 % & 400/415 V CA 50/60 Hz se conformer & IEC 60947-2

Bouton-poussoir

23 juin 2018

Lifels ®n | Schneider
LElectric

Clause de non responsabilité : Cette documentation n'est pas destinée a remplacer ni ne peut servir a déterminer |'adéquation ou la fiabilité de ces produits dans le cadre d'une application spécifique



In courant assigné d'emploi 6,3A
Calibre du déclencheur 4a6,3A
Courant de déclenchement 78 A

magnétique

[Ue] tension assignée d'emploi

690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[Ui] tension assignée d'isolement

690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[Ith] courant thermique conventionnel

6,3 A se conformer a IEC 60947-4-1

[Uimp] tension assignée de tenue aux

6 kV se conformer a IEC 60947-2

chocs

Puissance dissipée par pole 2,5W

Durée de vie mécanique 100000 cycle

Durée de vie électrique 100000 cycle pour AC-3 a 440 V
Vitesse de commande 25 cyc/h

Service assigné

Continu se conformer a IEC 60947-4-1

Mode de raccordement

Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1...6 mm? rigide
Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1,5...6 mm? souple sans extrémité de cable
Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1...4 mm? souple avec extrémité de cable

Couple de serrage

Aptitude au sectionnement

1,7 N.m sur borniers a vis-étrier
Oui se conformer a IEC 60947-1

Sensibilité a une perte de phase

Oui se conformer a IEC 60947-4-1

Hauteur

Largeur

89 mm

45 mm

Profondeur

78,2 mm

Poids

0,26 kg

Environnement
Normes

NF C 63-650
IEC 60947-2
CSAC22.2
EN 60204
IEC 60947-1
UL 508

NF C 79-130
VDE 0660
NF C 63-120
IEC 60947-4-1
VDE 0113

Certifications du produit

CSA
GL
LROS (Lloyds register of shipping)
SETI
TSE
ATEX
EAC
EZU
CEBEC
uL
ccc
DNV
RINA
BV

Traitement de protection

TH

Degré de protection IP

IP20 se conformer a IEC 60529

Tenue aux chocs IK

IKO4

Température de fonctionnement

-20...60 °C

Température ambiante pour le
stockage

Tenue au feu

-40...80 °C

960 °C se conformer a IEC 60695-2-1

Altitude de fonctionnement

2000 m




Durabilité de I'offre

Statut environnemental

Produit Green Premium

RoHS (code date: AnnéeSemaine)

REACh

Se conformer - depuis 0631 - Déclaration de conformité Schneider Electric

Iii_"DécIaration de conformité Schneider Electric

Référence ne contenant pas de SVHC au-dela du seuil
Référence ne contenant pas de SVHC au-dela du seuil

Profil environnemental du produit

Disponible

BPProfil environnemental produit

Instructions de fin de vie du produit

Pas d'opération de recyclage spécifiques

Garantie contractuelle

Période

18 mois



http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=export&pid=607498&lang=fr-fr
http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=check&pid=607498&lang=fr-fr
http://download.schneider-electric.com/files?p_Doc_Oid=27768412
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Numéro de bloc(type)

Paramétres

B001(Relais a automaintien) :

Rem = off

B002(Relais a automaintien) :

Rem = off

B003(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
02:00s+

B004(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
02:00s+

B006(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
05:00s+

B013(Relais a impulsion) :

RS
Rem = off

BO15(Régulateur PI) :

Rem =on
Gain =1.0+
Offset=0
SP=50
Mg=0
KC=0.5
TI=00:30m
Dir=+

Point =0

B017(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
05:00s+

B028(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B029(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B030(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B031(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B040(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B041(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B042(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B043(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B049(Générateur d'impulsions asynchrone) :

Rem = off
01:00s+
01:00s

Auteur : Boudijelil foudil et Belaid massinissa Projet : automatisation d'un séchoire Client : fabrique des Pates alimentaire
Veérifié : université A.mira de Bejaia ACTELEC Installation : séchoir statique N° schéma :
Date de création/modifid2fi®6/18 13:44/24/06/18 08:23 Fichier : mémoire LOGO 77.Isc Page : 3/8




Numéro de bloc(type)

Paramétres

B051(Détecteur de seuil analogique) :

Gain=1.0+
Offset=0
On=51
Off=50
Point=0

B055(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
03:00s+

B056(Détecteur de seuil analogique) :

Gain=1.0+
Offset=0
On=50
Off=49
Point=0

B057(Retard a I'enclenchement) :

Rem = off
05:00s+

B060(Relais a impulsion) :

RS
Rem = off

B061(Relais a impulsion) :

RS
Rem = off

B065(Compteur/décompteur) :

Rem = off
On=4+
Off=0
Start=0

B067(Générateur d'impulsions asynchrone) :

Rem = off
05:00s+
01:00s

B068(Texte de message) :

Prio=0

Quit = off
Text1: enabled
Text2: disabled

Paramétrage prompteur
-CBC
- Line1: Y
- Line2: Y
- Line3: N
- Line4: N
Cible de message
- Les deux

Auteur : Boudijelil foudil et Belaid massinissa

Veérifié : université A.mira de Bejaia

Date de création/modifi@8i®6/18 13:44/24/06/18 08:23
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Numéro de bloc(type) Parameétres

B069(Texte de message) : Prio=1

Quit = off
Text1: enabled
Text2: disabled

Paramétrage prompteur

0:0FF
1:0N -CBC
- Line1: N
0:0FF -Line2: N
L:ON - Line3: N
. -Line4: N
(1)ng Cible de message
- Les deux
0:0FF
1:0N
Line1.11 10Status: Q10;0ff="OFF";On="ON"
Line2.11 10Status: Q11;0ff="OFF";On="ON"
Line3.11 |0Status: Q12;0ff="OFF";0On="ON"
Line4.11 10Status: Q13;0ff="OFF";0On="ON"
BO70(Texte de message) : Prio=4
Quit = off

Text1: enabled
Text2: disabled

Paramétrage prompteur

-CBC
- Line1: N
- Line2: N
- Line3: N
- Line4: N
Cible de message
- Les deux
A
5l
Line2.1 B056-Ax
Line4.1 B0O51-Ax
B0O72(Retard a I'enclenchement) : Rem = off
10:00s+
B0O73(Texte de message) : Prio=3
Quit = off
Text1: enabled
Text2: disabled

0:0FF 0:0FF --> Paramétrage prompteur
1:0N L:0N -CBC
- Line1:Y
0:0FF 0:0FF -Line2:Y
1:0N 1:0N - Line3: Y
0:0FF 0:O0FF - Lined: ¥
1:0N 1:0N Cible de message
- Les deux
0:0FF 0:0FF
1:0N 1:0N
Line1.6 IOStatus: Q1;0ff="OFF";On="ON"
Line1.17 10Status: Q2;0ff="OFF";0On="ON"
Line2.6 I0Status: Q3;0ff="OFF";On="ON"
Line2.17 10Status: Q4;0ff="OFF";0On="ON"
Line3.6 I0Status: Q5;0ff="OFF";On="ON"
Line3.17 10Status: Q6;0ff="OFF";0On="ON"
Line4.6 I0Status: Q7;0ff="OFF";On="ON"
Line4.17 10Status: Q8;0ff="OFF";0On="ON"
Auteur : Boudijelil foudil et Belaid massinissa Projet : automatisation d'un séchoire Client : fabrique des Pates alimentaire
Veérifié : université A.mira de Bejaia ACTELEC Installation : séchoir statique N° schéma :
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Numéro de bloc(type) Parameétres
B074(Texte de message) : Prio=2
Quit = off

Text1: enabled
Text2: disabled

Paramétrage prompteur
-CBC

Q15
- Line1: N
0:0FF - Line2: N
- Line4: N
- Les deux
Line1.8 IOStatus: Q15;0ff="OFF";0On="ON"
Line2.10 10Status: Q16;0ff="OFF";On="ON"
Line3.3 B056-Ax
Line4.1 Bar: B056-Ax;Max=120;Min=0;Dir=Hor;Len=11
B095(Relais a impulsion) : RS
Rem = off
Auteur : Boudijelil foudil et Belaid massinissa Projet : automatisation d'un séchoire Client : fabrique des Pates alimentaire
Veérifié : université A.mira de Bejaia ACTELEC Installation : séchoir statique N° schéma :
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Connexion

Repérage

11 retour ventilateur 1

12 retour ventilateur 2
13 retour ventilateur 3
14 retour ventilateur 4
15 retour extracteur

19 Manuelle

110 Automatique

111 Marche cycle

112 Arret

113 Sens 1

114 Sens 2

115 Commande extracteur
116 reset

F1 Marche cycle

F2 Arret

F3 manuelle

F4 automatique

Al1 Capteur température
Al2 Capteur humidité

Q1 km1 (venti 1s1)

Q2 km2 (venti 1s2)

Q3 km3 (venti 2s1)

Q4 km4 (venti 2s2)

Q5 km5 (venti 3s1)

Q6 km6 (venti 3s2)

Q7 km7 (venti 4s1)

Q8 km8 (venti 4s2)

Q9 km9 (extracteur)
Q10 voyant défaut vent1
Q11 voyant défaut vent2
Q12 voyant défaut vent3
Q13 voyant défaut vent4
Q14 Alarme (buzzer)
Q15 voyant défaut extracteur
Q16 voyant température dépasser

Auteur : Boudijelil foudil et Belaid massinissa Projet : automatisation d'un séchoire Client : fabrique des Pates alimentaire
Veérifié : université A.mira de Bejaia ACTELEC Installation : séchoir statique N° schéma :
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Connexion

Repérage

AQ1 electrovanne

X1

X2

X3

X4

X5
Auteur : Boudijelil foudil et Belaid massinissa Projet : automatisation d'un séchoire Client : fabrique des Pates alimentaire
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Fiche technique du produit GV2MEQG

Caractéristiques

TeSys GV2ME - disj. moteur - 1..1,6A - 3P 3d -
déclencheur magnéto-thermique

Statut commercial : Commercialisé

-

\l!
kU

5;}4;_-\.4.1' F ———

Principales

Gamme TeSys
Nom du produit TeSys GV2
Nom abrégé de l'appareil GV2ME

Fonction produit

Disjoncteur

Fonction de I'appareil

Moteur

Technologie de déclencheur

Thermique-magnétique

Complémentaires

Description des pdles

3P

Type de réseau

CA

Catégorie d'emploi

AC-3 se conformer a IEC 60947-4-1
A se conformer a IEC 60947-2

Fréquence réseau

50/60 Hz se conformer a IEC 60947-4-1

Mode de fixation

Pincé sur rail DIN symétrique 35 mm
Vissé sur panneau (avec plaque adaptatrice)

Position de montage

Puissance moteur kW

Toutes positions

0,37 kW & 400/415 V CA 50/60 Hz
0,37 kW a 500 V CA 50/60 Hz
0,55 kW a 400/415 V CA 50/60 Hz
0,55 kW a 500 V CA 50/60 Hz
0,75 kW a 500 V CA 50/60 Hz
0,75 kW a 690 V CA 50/60 Hz

1,1 kW & 690 V CA 50/60 Hz

Pouvoir de coupure

100 kA Icu a 500 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 230/240 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 400/415 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 440 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 kA Icu a 690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[lcs] pouvoir assigné de coupure de

service en court-circuit

100 % a 230/240 V CA 50/60 Hz se conformer & IEC 60947-2
100 % a 440 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 % a 500 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

24 juin 2018

Lifels ®n | Schneider
LElectric

Clause de non responsabilité : Cette documentation n'est pas destinée a remplacer ni ne peut servir a déterminer |'adéquation ou la fiabilité de ces produits dans le cadre d'une application spécifique



100 % a 690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
100 % a 400/415 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

Type de commande

Bouton-poussoir

In courant assigné d'emploi 1,6 A
Calibre du déclencheur 1a16A
Courant de déclenchement 225A

magnétique

[Ue] tension assignée d'emploi

690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2

[Ui] tension assignée d'isolement

[Ith] courant thermique conventionnel

690 V CA 50/60 Hz se conformer a IEC 60947-2
1,6 A se conformer a IEC 60947-4-1

[Uimp] tension assignée de tenue aux

chocs

6 kV se conformer a IEC 60947-2

Puissance dissipée par pole

25W

Durée de vie mécanique

Durée de vie électrique

100000 cycle
100000 cycle pour AC-3 a 440 V

Vitesse de commande

25 cyc/h

Service assigné

Mode de raccordement

Continu se conformer a IEC 60947-4-1

Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1...6 mm? rigide
Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1,5...6 mm? souple sans extrémité de cable
Borniers a vis-étrier 2 cable(s) 1...4 mm? souple avec extrémité de cable

Couple de serrage

1,7 N.m sur borniers a vis-étrier

Aptitude au sectionnement

Oui se conformer a IEC 60947-1

Sensibilité a une perte de phase

Hauteur

Oui se conformer a IEC 60947-4-1

89 mm

Largeur

45 mm

Profondeur
Poids

78,2 mm
0,26 kg

Environnement

Normes

IEC 60947-2
EN 60204
VDE 0660
NF C 63-650
UL 508

NF C 79-130
CSA C22.2
IEC 60947-1
IEC 60947-4-1
VDE 0113
NF C 63-120

Certifications du produit

Traitement de protection

BV

uL
CCC
TSE
GL
ATEX
RINA
CEBEC
DNV
LROS (Lloyds register of shipping)
CSA
SETI
EZU
EAC

TH

Degré de protection IP

IP20 se conformer a IEC 60529

Tenue aux chocs IK

IK04

Température de fonctionnement

-20...60 °C

Température ambiante pour le
stockage

-40...80 °C

Tenue au feu

960 °C se conformer a IEC 60695-2-1




Altitude de fonctionnement

2000 m

Durabilité de I'offre

Statut environnemental

Produit Green Premium

RoHS (code date: AnnéeSemaine)

Se conformer - depuis 0631 - Déclaration de conformité Schneider Electric

Il'-l_"DécIaration de conformité Schneider Electric

REACh

Référence ne contenant pas de SVHC au-dela du seuil
Référence ne contenant pas de SVHC au-dela du seuil

Profil environnemental du produit

Disponible

IiFProfiI environnemental produit

Instructions de fin de vie du produit

Pas d'opération de recyclage spécifiques

Garantie contractuelle

Période

18 mois



http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=export&pid=607350&lang=fr-fr
http://www.reach.schneider-electric.com/DistantRequestDispatcher.aspx?action=check&pid=607350&lang=fr-fr
http://download.schneider-electric.com/files?p_Doc_Oid=27768412
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