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Introduction générale

Depuis la révolution industrielle, le recours aux machines ne cesse de croitre dans tous
les domaines 1’aéronautique, I’agroalimentaire, pharmaceutique ou autre. Cela a permis aux
entreprises de survivre et d’assurer leurs services aupres de leurs clients. Mais, aujourd’hui, il
n’est plus question d’investir dans I’industrie sans I’intégration de I’automatisation. Ce
développement industriel de la commande qui consiste a automatiser les unités de travail est le
seul outil efficace qui permet aux entreprises de faire face a la croissance des exigences

qualitatives, industrielles, environnementales et concurrentielles.

En vue de I’obtention d’un diplome de Master en électrotechnique et la rédaction de notre
mémoire de fin d’études, nous avons opté a la réalisation d’un stage pratique au sein de

I’entreprise agroalimentaire Cevital.

L’unité de conditionnement d’huile d’entreprise Cevital est dotée d’une station des bacs et
des motopompes principales et autres de secours pour pomper 1’huile aux remplisseuses des
lignes. Dans cette unité on remarque 1’existence d’une installation, qui ne réponde pas aux
normes, de I’armoire qui commande la mise en marche et la mise en arrét des motopompes ainsi

que des vannes non-automatiques.

L’objectif de notre travail est de mener une étude sur cette installation et sur le
redimensionnement de I’armoire électrique ainsi que I’automatisation des vannes. Le but de
tout cela, est d’améliorer, alimenter, protéger et contrdler I'équipement du conditionnement
d’huile.

» Dans le premier chapitre nous allons aborder des généralités sur 1’installation industrielle
électrique et nous avons, également, identifié les déferents defauts électriques ainsi que les

déférents types de protection.

> Dans le deuxiéme chapitre nous présenterons le complexe CEVITAL, son évolution a
travers les années, son organigramme ainsi que ces déférents objectifs et ces activités
industrielles. Aussi, nous avons présenté I’installation actuelle de 1’unité de
conditionnement d’huile, et une description de la problématique et la présentation de la

solution proposée.
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> Dans le troisieme chapitre nous allons procéder au calcul du bilan de puissance et le choix
des dispositifs de protections adéquats pour I’installation et les vannes automatiques, ainsi

que les sections des cables.

» Dans le dernier chapitre nous établirons le schéma de puissance et de commande des
pompes principales ainsi que les pompes de secours et le Grafcet, autrement la simulation
sous logiciel TIA PORTAL 15.1;

Nous finaliserons notre mémoire par une conclusion générale qui résume les déférents

choix et résultats de notre redimensionnement de 1’armoire électrique.
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1. Présentation de I’entreprise [01]

Cevital est un Groupe familial qui s’est bati sur une histoire, un parcours et des valeurs
qui ont fait sa réussite et sa renommée. Premiere entreprise privée algérienne & avoir investi
dans des secteurs d’activités diversifiés, elle a traversé d’importantes étapes historiques pour
atteindre sa taille et sa notoriéte actuelle.

Le Groupe Cevital développe depuis de nombreuses années une ambitieuse stratégie
d’acquisition a I’international, a la recherche de relais de croissance a 1’horizon 2025. En lui
permettant d’atteindre une taille critique, cette stratégie le fait changer d’échelle et jouer dans
la cour des plus grandes entreprises mondiales.

Cevital mise sur plusieurs grands projets, aux synergies fortes avec ses activités en Algérie,
sur le continent Européen et au Brésil. Sa méthode : acquérir le savoir-faire technologique, de
la Recherche et Développement aux brevets, ainsi que les circuits de distribution internationaux
pour lui permettre d’exporter.

En France, tout comme en Espagne ou en ltalie, le Groupe Cevital a inauguré un principe
gagnant/gagnant d’investissement : la co-localisation. Celle-ci permet de conserver les activités
rentables d’une entreprise dans les économies développées tout en créant d'autres activités en
Algérie. Ce principe permet de valoriser les sociétés en difficulté, de les relancer et leur
redonner une nouvelle vie.

2. historique

CEVITAL fait partie des entreprises algériennes apparues des I'entrée de notre
pays dans I'économie de marché. Il a été créé en 1998 par des fonds prives. Sa
base de production est située dans le port de Bejaia.

CEVITAL a grandement contribué au développement de I'industrie
agroalimentaire nationale et vise a satisfaire le marché national et a exporter les
produits excédentaires en proposant une large gamme de produits de qualité.

En effet, le marché national a besoin de 1200T/J d’huile, ce qui équivaut a 12
litres par personne et par an. La capacité de production actuelle de CEVITAL est
de 2300T/j.

Les nouvelles données économiques nationales du marché agroalimentaire
signifient que les meilleurs sont ceux qui maitrisent efficacement et de maniere
optimale les colts, les dépenses et assurent le meilleur rapport qualité/prix. C'est
une condition nécessaire pour s'implanter sur le marché ou CEVITAL négocie
avec les grandes sociétés de négoce internationales, ces produits se vendent dans
différentes villes africaines (Lagos, Niamey, Bamako, Tunis, Tripoli...) [01].
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3. Différentes filiales de groupe Cevital

La société Cevital regroupe 26 filiales qui regroupent notamment dans 6
secteurs en site :

- Agroalimentaire.

- Oxxo

- Brandt

- Numilog

- EvCon

- Uno
Notre théme de mémoire est défini dans le secteur d’agroalimentaire qui se devise
en 3 sous-secteur de production sont :

- Corps gras

- Sucre

- Jus sauces

4. Organigramme du complexe CEVITAL

L’organigramme donne une vue générale sur les différents organes constituants le complexe
CEVITAL.
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Figure 1 : organigramme de complexe Cevital
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5. Présentation de ’unité conditionnement d’huile

L’unité de conditionnement d’huile de Cevital est constituée actuellement de six (06) lignes
de production, deux (02) lignes pour la production des bouteilles de 5 litres, une ligne pour la
production des bouteilles de 4 ou 5 litres, une ligne pour la production des bouteilles de 1 litre,
une ligne pour la production des bouteilles de 2 litres et une ligne pour la production des
bouteilles de 1.8 litres.

En termes d’équipements, chaque ligne est constituée de plusieurs machines assurant des
taches précises dans le but d’avoir un produit fini complétement emballé et prét a étre vendu.
La mise en bouteilles sur chaque ligne des huiles raffinées s’effectue par la transformation du
PET (polyéthyléne téréphtalate) en préformes pour bouteilles a 1’aide des presses injections des
capacités différentes. Apres transformation, les préformes passent par les étapes suivantes :

v

v

a souffleuse : qui est une machine destinée a la fabrication des bouteilles a partir des
préformes qui ont une structure de tube, fabriquées dans 1’unité plastique.

Convoyeur aéraulique rafale : c’est un dispositif destiné au transport des petites
bouteilles en PET de la souffleuse jusqu’a la remplisseuse. Le transport est assuré par
un soufflage d’air produit par les colonnes de ventilation équipées des filtres
garantissant un air propre.

Remplisseuse et bouchonneuse : la remplisseuse est I’unité chargée du remplissage des
bouteilles du produit fini (huile) dont la vitesse du remplissage peut étre variée.

La bouchonneuse se trouve encastrée dans la remplisseuse pour permettre le bouchage
des bouteilles juste a la fin du remplissage pour éviter le débordement. Les bouchons
sont fabriqueés et préparés par une autre unité.

Etiqueteuse : elle est destinée a coller les étiquettes enveloppantes sur les récipients
cylindriques portant des informations sur le produit et le fabriquant.

Dateur : le dateur sert a mentionner la date et I’heure de fabrication du produit. Chaque
ligne dispose de deux types de dateurs, soit celle qui utilise ’impression a jet d’encre
ou celle qui emploie la gravure directe sur la bouteille a 1’aide d’un laser.

Déviateur de bouteilles : c’est un mécanisme destiné a répartir les bouteilles sur
différents couloirs d’'une maniere homogene pour qu’elles soient regroupées dans des
paquets enveloppés par la suite.

Fardeleuse : la fardeleuse est la machine qui regoit les bouteilles et les enveloppe dans
un film en silicone.

Poseuse poignée : on trouve ce type de machine uniquement dans les lignes de 4 ou 5
litres. Elle a pour rdle le placement et la fixation des poignées sur les bouteilles.
Palettiseur : cette machine est congue pour superposer sur une palette plusieurs étages
de fardeaux.

Banderoleuse : son role est d’entourer la charge d’un film en silicone dans le but
d’assurer la bonne tenue des bouteilles pour tout déplacement.

Tapis roulant : c’est un moyen de transport des fardeaux de la sortie de la fardeleuse
jusqu’a I’entrée du palettiseur [02].

6. Service conditionnement d’huile

Le service conditionnement d’huile est constitué de plusieurs services qui sont représentés selon
I’organigramme suivant :
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Introduction

Une installation électrique industrielle automatisée rassemble deux parties appelées circuit
de commande et circuit de puissance qui consiste un savoir-faire et des connaissances
théoriques et pratiques. Son dimensionnement consiste & prendre en considération des
impératives techniques, normatives, économiques, contractuelles et stratégiques. Elle exige un
dimensionnement correct de chaque partie d’installation : transformateurs, cables...

I.1. Structure [1]

UNITES DE
MACHINE PARTIE COMMANDE ET DE
ELECTRIQUE SIGNALISATION
- Moteurs - Résistances Platine Capteurs
- Interrupteurs de Rel q )
positions (Capteurs) -R€ ayage e - B.P. : Bouton Poussoir
commande ou de -A.T.U. : Arrét Total
puissance d'Urgence
- P_ro.tectlo.ns - Commutateurs
- LJalsons : co_nducteurs, - Voyants
cables, borniers.

Porte et pupitre

V

Source Armoire électrique
d'énergie

Figure 1.1: Structure d’une installation industrielle
1.2. Sources d’énergie électrique [2]

Les sources d’énergie ¢lectrique sont définies par la qualité de fourniture requise pour
les implémentations a alimenter. Elles sont divisées en : sources normales, sources de secours
et sources sans interruption.

» source normale : ¢’est la principale source d’énergie électrique. Elle doit alimenter

les totalités des charges et les autres besoins du site.
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» source de secours : elle doit alimenter, en BT ou MT, les charges a secourir afin de
garantir la continuité de service.
» source sans interruption (ASI) :

Elles représentent des interfaces installées entre le réseau et les charges sensibles. La
source de secours depuis chaque TGBT fournit son énergie électrique aux ASI afin de
garantir leur permanence.

1.3.Réseau électrique

Le réseau ¢électrique peut se définir comme I’infrastructure permettant la mise en relation
entre la production d’électricité et les usages finaux. En réalisant cette interface, le réseau assure
non seulement un lien physique permettant la circulation des flux d’énergie mais aussi une mise
a disposition de services pour la collectivité qu’il irrigue [3].
1.4. Types de réseau électrique
On distingue trois types de réseaux électriques :
1.4.1. Réseaux de transport et d’interconnexion [4,5]
Le role essentiel des réseaux de transport et d’interconnexions est :

e De collecter I'électricité produite par les centrales importantes et de I'acheminer par grand

flux vers les zones de consommation (fonction transport).

e De permettre une exploitation économique et sire des moyens de production en assurant
une compensation des différents aléas (fonction interconnexion).
1.4.2. Réseaux de répartition
Ces réseaux, sont en grande partie constitués de lignes aériennes dont chacune peut transiter
plus de 60 MVA sur des distances de quelques dizaines de kilomeétres. Leur structure soit le
plus souvent en boucle ouverte ou en boucle fermé, mais peut aussi se terminer en antenne au
niveau de certains postes de transformation [4].
1.4.3. Réseaux de distribution
Les réseaux de distribution commencent a partir des tensions inférieures a 63 kV et des postes
de transformation HTB/HTA a 1’aide des lignes ou des cables moyenne tension jusqu’aux
postes de répartition HTA/HTA. Le poste de transformation HTA/BTA constitue le dernier
maillon de la chaine de distribution et concerne tous les usages du courant électrique [4].
1.4.3.1. Réseaux de distribution a basse tension BT (230 /400 V) [5]
Il existe plusieurs modes d’alimentations des tableaux BT, avec une ou plusieurs sources

d'alimentation. Dans ce qui suit nous citerons deux exemples :
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1.4.3.1.A. Alimentation des tableaux BT avec une seule source d'alimentation [5]
Le réseau est dit de type radial arborescent. En cas de perte de la source d'alimentation d'un
tableau, celui-ci est hors service jusqu'a I'opération de réparation.
1.4.3.1.B. Alimentation des tableaux BT par une double alimentation sans couplage [5]
Une double alimentation sans couplage par 2 transformateurs HTA/BT:

v" les deux sources alimentent en paralléle ;

v"en fonctionnement normal, les deux disjoncteurs sont fermés.

v" une source alimente le tableau T2, la seconde assure le secours ; en fonctionnement

normal, un seul disjoncteur est ferme.
1.4.3.2. Réseaux de distribution a moyenne tension MT (30 et 10 kV le plus répandu) [5]
Les réseaux MT sont, soit réalisés avec des cables souterrains quasiment bouclables
mais exploités en radial (réseaux urbains principalement), soit réalisés avec des lignes
aériennes, qui sont aussi bouclables (réseaux ruraux). Il reste quelques structures aériennes en
antenne sans secours possible. Les réseaux construits avec des lignes aériennes ont des
contraintes liées a 1’esthétique, a la fiabilité et a I’encombrement ce qui a poussé au
développement des cébles souterrains. Par ailleurs, des techniques modernes de pose méecanisée
des cables souterrains ont rendu leur utilisation plus compétitive.
1.5. Constitution des installations électriques
Les installations industrielles des automatismes sont constituées de deux parties distinctes

appelées : circuit de commande et circuit de puissance [6].
1.5.1. Circuit de commande [6]
Il comporte I’appareillage nécessaire a la commande des récepteurs de puissance. On trouve :

e Lasource d’alimentation.

e Un appareil d’isolement (sectionneur) ;

« Une protection du circuit (fusible, disjoncteur) ;

e Un appareil de commande ou de contréle (bouton poussoir, détecteur de grandeur
physique) ;

« Organes de commande (bobine du contacteur) ;

La source d’alimentation et I’appareillage du circuit de commande ne sont pas nécessairement
celle du circuit de puissance, elle dépend des caracteéristiques de la bobine.

1.5.2. Circuit de puissance [6]

e
10
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Il comporte I’appareillage nécessaire aux fonctionnements des récepteurs de puissance suivant
un automatisme bien defini. On trouve :

e Une source de puissance (généralement réseau triphase) ;

¢ Un appareil d’isolement (sectionneur) ;

e Une protection du circuit (fusible, relais de protection) ;

e Appareils de commande (les contacts de puissance du contacteur) ;

e Des récepteurs de puissances (moteurs) ;

1.6. Armoire de commande BT station de pompage avec démarreur
progressif 15 kW a 630 kW

Cet équipement est destiné a la commande et contréle des pompes. Il constitue la méthode
la plus efficace de réduction du courant et du couple pendant le démarrage des moteurs (effet
bélier), en augmentant progressivement la tension aux bornes du moteur, procurant ainsi un
démarrage progressif, et une accélération douce, en méme temps qu’il limite le courant a une
valeur juste suffisante pour assurer le démarrage [7].

1.6.1 Composition [7]
* Une arrivée générale sur disjoncteur ;

* Un jeu de barre ;
* Un relais de niveau ;
« Un voltmétre muni d’un commutateur ;
* Un départ pompe doseuse ;
* Un ou plusieurs départs moteurs assurant 1’alimentation des pompes ;
* Voyants lumineux de signalisation ;
* Un bornier de puissance ;
* Un bornier de commande ;
1.6.2 Caractéristiques électriques [7]

Les tensions des circuits de I’armoire électrique pour un démarrage progressif change d’un

circuit a un autre, les caractéristiques de celle-ci sont résumé dans le tableau suivant:

11
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Tableau 1.1 : Caractéristiques d’une armoire a un démarrage progressif

Désignation Armoire démarrage
progressif
Circuit principal :
Tension assignée d’emploi 400 V
Tension assignée d’isolement Ui 660 V
Intensité nominale de jeu de barre 105 A

Tension des circuits auxiliaires :

Commande 230V
Signalisation 230V
Degré de protection de ’enveloppe IP 54
Température d’utilisation 45 °C

I.7. Fonctions de basse de I’appareillage électrique [8]

L’appareillage électrique d’une installation électrique industrielle doit assurer trois

fonctions : le sectionnement, la commande et la protection.

1.7.1. sectionnement
Pour des raisons de sécurité, cette fonction est destinée a assurer la mise hors tension de
tout ou partie d’une installation électrique.
1.7.2. commande
C’est I’action destinée a assurer la fermeture, 1’ouverture ou la variation de I’alimentation
en énergie électrique de tout ou partie d’une installation.
1.7.3. protection
L’énergie électrique bien qu’utile, elle est dangereuse pour I’homme. Si un courant
électrique, par exemple, traverse le corps humain, il y a un risque de mort. Par conséquence, Il

est nécessaire de protéger les personnes et les biens contre tels dangers.

1.8. Défauts dans une installation électrique
1.8.1. Définition

12
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On appelle un défaut, toute perturbation qui engendre des modifications des parameétres
¢lectriques d’un ouvrage, il est caractéris¢ par un phénomene non conforme au fonctionnement
normal du réseau et pouvant dans certains cas conduire a un effondrement électrique de celui-
ci et la mise en danger de son environnement [9].

» Parmi les défauts qui peuvent étre rencontrés on trouve :

* Les court-circuite.

* La surcharge.

« La sous —charge.

* Une baisse de tension.

* Une surtension.

* Une absence de phase.

* Une sous / sur fréquence 40Hz < F< 60Hz.

* La marche en monophasé.

* L’ordre des phases.

* Le court — circuit des thyristors.

¢+ Origines des défauts [9]
Les défauts dans un réseau électrique peuvent avoir différentes origines :

» Mécanique (une rupture de conducteurs ou une liaison électrique accidentelle entre
deux condensateurs par un corps étranger).

> Electrique (une dégradation de 1’isolement entre phases ou entre une phase et la masse
ou la terre, ou suite aux surtensions a cause de manceuvres ou coups de foudre).

» Humaine, par exemple la mise a la terre d’une phase, un couplage entre deux sources
de tension différentes ou des phases différentes ou la fermeture par erreur d’un appareil
de coupure.

1.8.2 Classement des défauts [10]

Le classement actuel des défauts se fait en fonction de la facon dont ils sont traités par les

réenclencheurs ou encore appelé les automatismes de reprise de service.
A) Court-circuit

Elévation brutale de I’intensité de 10 a 1000 A dans un circuit due a une liaison accidentelle
de deux points de potentiel différents (PH et N), et par conséquence il provoque un arc
électrique, échauffement important pouvant entrainer la fusion des parties actives (soudure des
contacts, projection de particule).

B) Défauts de surcharge

13
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La surcharge et due a 1’¢élévation de I’intensité de 1 a 10 A d’un circuit due par exemple
a une surabondance des récepteurs, et par conséquence il provoque 1’échauffement lent et
progressif des parties actives, des masses métalliques, des isolants.
C) Surtension

Une surtension est toute tension entre un conducteur de phase et la terre, ou entre
conducteurs de phase, dont la valeur de créte dépasse la valeur de créte correspondant a la
tension la plus élevée pour le matériel, définie par la norme Coordination de 1’isolement. 1%
partie : termes, définitions, principes et regles (NF C 10-100). - CEI 71-1- 1993.
D) Défauts auto-extincteurs

IIs disparaissent naturellement avant fonctionnement des protections, en une durée
inférieure a environ 100 ms.
E) Défauts fugitifs

IIs nécessitent le fonctionnement des protections et sont éliminés par les réenclencheurs
aprés une ouverture d’environ 0.3 s ou par le disjoncteur shunt
F) Défauts semi-permanents

IIs nécessitent le fonctionnement des protections et sont éliminés par les réenclencheurs a
I’issue du ler ou 2éme réenclenchement lent.
G) Défauts permanents

Ils ne sont pas éliminés par les réenclencheurs et nécessitent une intervention de
I’exploitant.
H) Défauts évolutifs

Défaut monophasé évoluant au méme lieu en défaut biphasé ou triphasé accompagné d’un
creux de tension perceptible par les clients.
1) Défauts intermittents

Ce sont des défauts monophasés de durée de 10 a 20 ms qui se réamorcent selon une
périodicité généralement comprise entre 100 et 200 ms. On les trouve actuellement sur les

réseaux souterrains et surtout sur les réseaux compensés.

1.9. Différents types de protection [9]
1.9.1 Protections ampérométriques
Ces protections sont sensibles au module de I’intensité du courant mesuré. Ce sont des

protections tres largement répandues car elles sont trés simples a réaliser et a mettre en ceuvre.

e
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L’apparition d’un court-circuit sur un réseau va obligatoirement provoquer la circulation d’une
surintensité qu’il suffit de détecter.
1.9.2 Protections volt métriques
Ces protections sont sensibles au module de la tension. Elles sont simples a fabriquer et
faciles a utiliser, mais leur usage est limité, car elles ne sont pas sélectives. En effet, la présence
d’un court-circuit va provoquer une variation de tension phase-terre, phase-phase... facilement
détectable, mais uniforme sur I’ensemble du réseau. Ce type de protection est, pour cette raison,
fréqguemment utilisée pour sélectionner la ou les phases en défaut (principe de la balance volt
métriques).
1.9.3 Protections directionnelles
Ces protections sont capables de positionner les défauts qu’elles détectent par rapport au
point de mesure (amont ou aval). Le plus souvent, le principe de localisation est basé sur la
mesure du déphasage courant-tension, grandeur caractéristique du sens de circulation de
I’énergie.
1.9.4 Protections watt métriques
Ces protections mesurent le plus souvent la puissance résiduelle. En effet, I’apparition
d’une telle puissance permet de détecter la présence d’un défaut monophasé situé en aval du
point de mesure. Le principe et la conception de ces protections sont plus compliqués que pour
une simple protection ampérométriques ou volt métriques, mais elles permettent d’améliorer
notablement la sensibilité du plan de protection. Les protections watt métriques entrent dans la
catégorie plus vaste des protections directionnelles.
1.9.5 Protections différentielles
Lorsque la somme des courants sortants d’une installation passive est inférieure a la
somme des courants entrants, cela signifie qu’elle est le siege d’un défaut. Les protections
différentielles utilisent cette propriété. Elles sont tres répandues sur les réseaux de transport,
notamment pour protéger les jeux de barres, mais elles sont trés exigeantes en termes de
précision de mesure. En effet, si la précision des mesures n’est pas homogene au niveau des
différents capteurs (qu’il s’agisse de régimes établis ou de régimes transitoires), le risque de
mauvaise interprétation d’un déséquilibre entrées/sorties est grand. Il faut aussi tenir compte
Genéralités sur les réseaux électriques 30 du courant capacitif de la section surveillée. Autre
inconvénient, la multiplication des capteurs de mesure, puisqu’il faut équiper I’amont et 1’aval

de D’équipement protégé. Ces protections sont aussi trés utilisées pour protéger les
transformateurs (T) HT/MT.
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1.9.6 Protections de masse
Il s’agit d’une variante de protection ampérométrique et de protection différentielle. En

effet, ces protections mesurent le courant qui circule dans la connexion de mise a la terre de la
masse d’une installation. Le passage d’un courant signifie qu'un amorgage avec la masse de
I’installation s’est produit. Il s’agit généralement d’un défaut a la terre (monophas¢), mais il
peut aussi s’agir d’un défaut biphasé a la terre. Si le principe est simple, la mise en ceuvre peut
étre délicate, car elle impose que la masse du systeme surveillé soit isolée de la terre (sauf bien
évidemment, au point de connexion). C’est, par contre, une alternative simple et peu coliteuse
a la protection différentielle pour un systeme limité en étendue (transformateur de puissance,
transformateur auxiliaire, résistance ou bobine de neutre...).
1.10. Différents appareillage de protection
1.10.1 Disjoncteur [6]

C’est un appareil de protection qui comporte deux relais, relais magnétique qui protége

contre les court-circuites et un relais thermique qui protege contre les surcharges.

Figure 1.2 : Disjoncteurs et son symbole
1.10.2 Sectionneur [6]

IL assurer le sectionnement (séparation du réseau) au départ des équipements. Dans la plupart
des cas il comporte des fusibles de protection. Le pouvoir de coupure est le courant maximal
qu’un appareil de sectionnement peut interrompre sans aucun endommagement. Le sectionneur

n’a pas de pouvoir de coupure, il doit étre manipulé a vide.
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Figure 1.3 : Sectionneur et son symbole en circuit de puissance et en circuit de commande.
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1.10.3 Interrupteur sectionneur [6]

L’interrupteur sectionneur a un pouvoir de coupure, peut étre manipulé en charge.

Figure 1.4 : Interrupteur sectionneur et son symbole

1.10.4 Fusible [6]

C’est un élément comportant un fil conducteur, gréce a sa fusion, il interrompe le circuit
¢lectrique lorsqu’il est soumis a une intensité du courant qui dépasse la valeur maximale
supportée par le fil.

Il existe plusieurs types de fusibles :

v’ gF: fusible a usage domestique, il assure la protection contre les surcharges et les court-

circuites.
v' gG: fusible a usage industriel. Protége contre les faibles et fortes surcharges et les court-

circuites.
Utilisation : éclairage, four, ligne d’alimentation, ...

v' aM : cartouche a usage industriel, pour I’accompagnement moteur, commence a réagir
a partir de 4xIn (In est le courant prescrit sur le fusible), protége uniquement contre les

court-circuites.

Utilisation : Moteurs, transformateurs, ...
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Figure 1.5 : Cartouche fusible cylindrique et & couteaux et son Symbole
1.10.5 Relais thermique [11]

Selon le fabricant et la gamme de I'appareil, les facades des relais thermiques
changent, mais on retrouve les mémes fonctions et commandes (I'exemple présenté
est un relais thermique de seconde génération).

Puissance, coté contacteur
] |
. |

Témoin visuvel

Choix du mode de
réarmement et bouton
de réarmement manuel

Réglage du sevil de déclenchement

Test du déclenchement du relais
(a l'issve de ce test, il faut
procéder au réarmement du
relais)

Bouton poussoir
d'arrét : il ouvre le
contact NC (mais
ne déclenche pas

Contact normalement ouvert le reluls)

Puissance, coté moteur
Contact normalement fermé

Figure 1.6 : Eléments du relais thermique

Sur cette facade, on trouve :

= Bouton de réglage Ir ;
= Bouton Test : I'action sur le bouton Test permet :
- Le contréle du cablage du circuit de commande ;
- La simulation du déclenchement du relais (action sur les 2 contacts
"O" et "F").
= Bouton Stop. Il agit sur le contact "O" et est sans effet sur le contact "F ;
= Bouton de réarmement et sélecteur de choix entre réarmement manuel et auto ;

Visualisation du declenchement ; Verrouillage par plombage du capot.
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Figure 1.7 : Symbole d'un relais thermique

I.11. Calcul d’une installation industrielle [12]

L’étude d’une installation électrique se fait méthodiquement en respectant les étapes
suivantes :
. Recueillement des donneées et établissement des bilans de puissance
. Détermination des sections des cables
. Détermination des chutes de tension
. Détermination des courants de court-circuit
. Détermination des calibres In des déclencheurs des disjoncteurs
. Choix des dispositifs de protection
. Sélectivité des protections

. Optimisation de la sélectivité des protections

© 00 N oo o A~ W N P

. Vérification de la protection des personnes
1.12. Puissance d’une installation industrielle

La puissance d’une installation n’est pas la somme arithmétique de celle des récepteurs.
Sa détermination nécessite de connaitre la puissance et la localisation des récepteurs pour
accéder a la puissance d’utilisation et a la détermination de la puissance du transformateur
nécessaire [13].
1.13. Groupe électrogene [12]

Un groupe électrogeéne est un dispositif autonome, capable de produire de 1’électricité. La
plupart des groupes sont constitués d’un moteur thermique qui actionne un alternateur. Sa
puissance apparente est donnée en KVA.

Les groupes électrogenes, sont utilisés dans les zones ou le réseau de distribution électrique

ne dessert pas, ou comme source de secours lors d’une coupure d’alimentation électrique.

Il représente pour I’installation, une sorte de sécurité et source de remplacement en cas de
défaillance des autres sources, si un black-out ou coupure générale se produit, il est nécessaire

d’assurer 1’alimentation des importants équipements.
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Figure 1.8: Groupe électrogéne

Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons cité les généralités sur Les installations électriques
industrielles qui doivent assurer l'alimentation de tous Destinataires, en tenant compte des
besoins a satisfaire, par exemple la sécurité humaine, Sécurité des actifs, continuité de
I'approvisionnement, facilité d'exploitation du réseau, colt Exigences minimales et coutumes
locales.

Comme tous les besoins ne sont pas satisfaits de maniere optimale, les concepteurs Il faut

donc rechercher un compromis optimal en collusion avec la norme
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Chapitre 11 Présentation de installation actuelle

Introduction

Dans ce chapitre, nous allons commencer par la présentation de 1’entreprise Cevital ainsi
que ses secteurs, en précisant 1’unité de conditionnement d’huile qui est le lieu de notre stage.
Apres nous allons présenter notre installation en question, qui englobe essentiellement les bacs
de stockage des huiles finies, les pompes qui soutirent les huiles depuis les bacs et qui
alimentent les remplisseuses des différentes lignes de production et I’armoire électrique qui
gere cette installation.

Enfin, nous allons essayer d’identifier les problémes ou le manque de cette installation, en
essayant de trouver des solutions a ces problémes par une automatisation de 1’installation et le
redimensionnement de 1’armoire électrique.

I1.1. Unité de conditionnement d’huile
Aprés le raffinage d’huile et le stockage dans les bacs qui sont liés a I'unité de

conditionnement, cette unité sert a remplir d’huile dans des bouteilles en plastiques, en passant
par plusieurs chaines essentielles de conditionnement en utilisant des machines développées.

D’autre part c’est la mise sous emballage des huiles afin d’assurer leur conservation et leur
transfert d’huile au début de conditionnement jusqu’au consommateur.
Il existe six (06) lignes de production :

- Une ligne pour les bouteilles de cing (05) litres Ligne 5La.

- Une ligne multi format (MF) qui produit 10L, 5L et 4L selon le besoin du marché.

- Une ligne de (04 litre), Ligne 4Lb.

- Une ligne de deux (02) litres.

- Une ligne pour celle d’un (01) litre.

- Une ligne de (1,8 litre), Ligne 1L8.

11.2. Etapes de conditionnement d’huile
Pour avoir une huile finie di a la consommation directe par ’homme on doit passer par
des étapes dans 1’unité de conditionnement d’huile comme ceci :
- Fabrication d’emballage.
- Remplissage et capsulage
- Etiquetage et codage

On résume ces étapes par la figure ci-dessus :

21



Chapitre 11 Présentation de installation actuelle

| Fabrication Des Préforme |

| Souffleuse |

| Remnlisseuse |

| Fardeleuse |

| Pelleteuse |

Une huile finie destinée a
la commercialisation

Figure I1. 1 : Etapes de conditionnement des huiles Cevital
11.3. Chaine de production
11.3.1 Présentation des différentes lignes de conditionnement d’huile
L’unité de conditionnement d’huile est constituée de plusieurs chaines (lignes) illustrées

sur la présentation suivante :

VISH/A 000TT
HSNHTANOS
DTISHA 000TT
HSNHTANOS
H'ISH/A 000TT
HSNHTANOS
A'TTH/A 000TT
HSNHTANOS
"TTH/A 000TT
HSNHTANOS
VI1THA 000T1
HSNHTANOS

(1)Remplisseuse

(2)Bouchonneuse

H
H
H
H

(8)Poseuse poignég

(3)Etiqueteuse
(4)Dateuse ]
: 2]
(5)Fardeleuse e
(6)Palettiseur ?
(7)Bonderelouse :
6
[7]
||

[=]
[~]
|~|E|°°|ElwlH

=]

& =@ = EE
]

A EE [ EBE
]

Figure 11.2 : Différentes lignes de production d’huile
11.3.2 Présentation des machines
Dans ce paragraphe, nous allons présenter les différentes machines utiliser dans la chaine de

production de la bouteille, qui commence par la souffleuse jusqu’a la banderoleuse.

22



Chapitre 11 Présentation de D’installation actuelle

A) Souffleuse
Une machine souffleuse est un équipement motorisé qui utilise un systeme de soufflage pour
déplacer de I’air a haute pression. Elle est généralement composée d’un moteur, d’une turbine
ou d’un ventilateur, d’un boitier, d’un tuyau d’admission d’air et d’une buse de sortie.

Les préformes entrent automatiquement dans la machine de soufflage par un tapis roulant
spécial, arrivent a I'intérieur de la machine et passent par deux étapes :

— réchauffement a 180°C dans un four ;

— étirement mécanique d’une fagon axiale et radiale par soufflage d'air a 40 bars.

Figure 11.3 : Souffleuse
B) Remplisseuse
C’est un appareil utilisé dans différentes industries pour le conditionnement de produits finis
liquides, ou peut dire directement qui est la machine qui remplit le liquide ou les différent gaz

dans I’emballage.

Figure 1.4 : Remplisseuse
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C) Poseuse poignée

Le rdle de cette machine et de placer une poignée sur chaque bouteille d’huile.

- — —3 g

L —

Figure 11.6 : Poseuse poignée
D) Etiqueteuse
Les étiqueteuses sont utilisées pour appliquer des étiquettes sur les bouteilles, qui nous
informent sur le produit et le fabricant.

Figure 11.6 : Etiqueteuse
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E) Dateur
Un tampon dateur est une machine utilisée pour inscrire sur chaque bouteille la date

d’expiration et la date de fabrication du produit. Il y a une cellule avant le timbre a date qui

veérifie I'emplacement et I'existence de la bouteille.

F) Fardeleuse
Cette machine regroupe des bouteilles d’huile dans un fardeau.

Figure 11.8 : Fardeleuse
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G) Palettiseur
Dans I'unité de conditionnement d’huile on trouve un palettiseur manuel et un palettiseur

automatique, ce dernier se fonctionne a 1’aide des automates programmable et Son role est de

mettre les bouteilles d’huile dans des palettes.

Figure 11.9 : Palettiseur
H) Banderoleuse
Cette machine fonctionne automatique, il détecte la présence de la palette et 1’enrouler avec
un film plastique et se coupe de maniere automatique. Pour assurer la bonne tenue des

bouteilles.

‘

nmy
— W .:—:o“. u

Figure 11.10 : Banderoleuse

B ————————————————
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1.4 Circuit d’huile unité CDH
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Figure.l1.11: Circuit de conditionnement d’huile
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> La figure 11.11 représente les différentes étapes de conditionnement d’huile, en
commengant tout d’abord par les bacs qui réserve 1’huile, chacune est relic a des
collecteur qui s’ouvrent ou se ferment a 1’aide des vannes manuelles. A la sortie des
collecteurs on trouve des groupes motopompes qui servent a pomper 1’huile vers des

échangeurs a plaque et chaque échangeur est relié a des remplisseuses.

I1.5 Soutirage d’huile

11.5.1 Bacs
Ce sont des réservoirs de capacité fixe (400T) a pour role de stocker et stationner de 1’huile.

Pour I’utilisation d’huile stockée dans ces bacs en doit avoir des informations, on utilisant des

capteurs qui renseignent sur la température de la matiére ainsi que le niveau d’huile dans les

bacs :
» Capteur de niveau : c’est un dispositif électrique qui sert a détecter le niveau d’huile
surveillé, par la conversion de la pression a un signal électrique analogique.

» Capteur de température : c’est un dispositif ou un composant électrique qui sert a

mesurer la température au moyen d’un signal électrique.

Figure 11.12: Bacs stockage d’huile

11.5.2. Groupe Motopompe
C’est I’ensemble de moteurs électriques et thermiques qui fait entrainer une pompe hydraulique

qui sont reliés entre eux par un accouplement. Cet ensemble peut étre fixe ou mobile (sur une

remorgue ou un camion).
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Dans notre circuit de conditionnement, nous avons identifié (06) motopompes chacune sert
a alimenter une ligne de production (Remplisseuse) qui représente le récepteur.
D’autre part la remplisseuse est dotée d’une capture de pression dans les conduites qui sert

a commander les motopompes, aussi elle est constituée d’un capteur de niveau dans sa cuve.

Moteur Accouplement Pompe

— — "™

—

Gland-oil

P ol o ol o
Event Vo ule et corps

Conps de Larniteur
paker e bt
\ Ende de
Godet huils refoulement
=odet huila

Bride d'aspiration

Cales de réeglage

Pattes d'appui

Figure 11.13 : Groupe motopompe
11.5.3. Caractéristiques des motopompes :
Les motopompes servent au remplissage des cuves des remplisseuses des lignes. Le
tableau ce dessous nous montre les caractéristiques de chacune :

Tableau I1.1 : Caractéristiques des motopompes

Ligne Puissance de =~ Débit de la Vitesse de Cadencede = Volume des

lapompe  pompe[m¥h]  remplissage  [igne [bar/h]  bouteilles
[kw] [L/s] [litres]

Ligne 1L 4 12 3.033 12000 1

Ligne 2L 11 55 6.067 12000 2

Ligne 4Lb 4 12 3.033 3000 4

Ligne5La 11 55 11.375 9000 5

Ligne 1L8 7.5 30 5.46 12000 1.8

ligne 11 55 12.133 4800 10

MF10L/5L/4L
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11.5.4. Vanne manuelle
C’est un type de vanne qui est actionnée manuellement pour réguler ou arréter le fluide (liquide,

gaz, vapeur) a travers une conduite. Les vannes manuelles sont relativement simples a utiliser

et a entretenir.

Figure 11.14: Vanne manuelle

11.5.5 Echangeurs a plague
C’est un équipement qui permet de transférer 1’énergie thermique entre deux fluides

liquides ou gazeux. Son fonctionnement est basé sur un systéme d’alvéoles.
Dans le conditionnement d’huile on trouve dans chaque ligne un échangeur a plaque qui
permet de stabiliser la température d’huile demandée par les capteurs de température dans

chaque ligne, et cela se fait par la circulation de I’eau froide avec I’huile dans deux tubes

différant.

Figure 11.15 : Echangeur a plaque
B ————————————————
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I1.6. Armoire électrique

11.6.1 Description de ’armoire électrique

L’armoire électrique utilisée dans I’installation a étudier, est constituée des composants
suivants :

A) Disjoncteur principale : Le disjoncteur fait partie des organes de protection de I’installation

électrique, dont ses fonctions sont les suivantes :

» Il assure un réle de protection pour les récepteurs qui sont branché en bout

des circuits électriques.

» |l protége des équipements et les canalisations (conducteur cable).

Il coupera le circuit en cas de surintensité température excessif.

» Il assure un réle de protection contre deux types de défaut : une protection
contre les sur charge et aux courts-circuits.

Dans notre installation nous avons choisi le disjoncteur de 400 (ampere) de déclencheur
magnétothermique de marque Schneider Electric sur la référence NSX 400. Ce type de
disjoncteur assure la protection, le sectionnement et la commande des circuits de distribution
électrique dans les domaines tertiaires et industriels. 1l a un déclencheur de type
magnétothermique ou micrologique avec mesure et communication. La protection différentielle

est intégrée dans le volume de disjoncteur [13].

Schneider
Electric

Compact
NSX250H

Ui 800V Uimp 8 kV
Ue (V) Icu (kA)lcs

220/240 100 glele)
70
65
50
35
660/690 10

S50/60Hz

IEC / EN 60847-2
NEMA AB1 HIC (kA)

240V
480V
600V

Figure 11.16 : Disjoncteur principal et ¢a plaque signalétique

B ————————————————
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B) Répartiteur : Il permet a la répartition des cables des phases et du neutre sur un tableau

dans une armoire électrique.

048 81

Figure 11.17 : Répartiteur

C) Variateur de vitesse : C’est un dispositif qui sert a régler le couple et la vitesse d’un

moteur a courant alternatif en faisant varier le courant et la fréquence délivré a la sortie.

Figure 11.18 : Variateur de vitesse

D) Automate programmable : C’est une machine électronique programmable
numérique par un personnel non informaticien. 1l envoie des ordres vers le pré

actionneurs a partir de données d’entrées.
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Figure 11.19: Modules d’un API S7-300
PS : (Power Supplie) Alimentation en tension.
CPU : (Central process Unit) Unités centrales pour le traitement des données.
IM : (Interface Modul) Modules de couplage pour raccorder les chassis d’extension.
SM : (Signal Modul) Modules de signaux pour les entrées et sorties numériques et analogiques.
FM : (Function Modul) Modules de fonction pour les opérations spéciales (régulation).

CP : (Communication Processor) Processeurs de communication pour la connexion au réseau.

E) Alimentation stabilisé (source 24V DC) :
C’est un dispositif électronique utilisant un éventuel redressement a ’aide de diodes suivi

d’un filtrage capacitif, permettant le réglage de la tension.

F) Transformateur : C’est une machine électrique qui a comme réle de créer un neutre pour

avoir une tension simple et qui permet de modifier les valeurs de tension et d’intensité du

courant délivrées par une source d’énergie électrique alternative.

Figure 11.20: Transformateur
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11.7. Problématique et la solution
11.7.1. Probléme

L’objectif de notre étude est de redimensionner I’ancienne armoire électrique de notre
installation industrielle. Ca va nous permettre d’assurer le bon fonctionnement et la facilité de
la commande des motopompes qui alimentent les différentes lignes de productions et celles de
secours, aussi rendre le basculement entre les différents bacs en automatique (Commande via
le pupitre) qui se fait actuellement manuellement.

> But de I’automatisation des motopompes de secours et des vannes:

- controle des machines et des processus utilisés dans 1’industrie par des systémes
autonomes et amelioration des conditions de travail.

- Offrir des opportunités en termes de profitabilité, productivité, de fiabilité, de
flexibilité et de securité.

- Offrir I'efficacité et la sécurité pour une entreprise et de faire évaluer les colts et les

bénéfices a long terme.

- Eviter les déplacements ;

- Realisation des alarmes sur un écran dans une salle de contréle via une IHM.

11.7.2 La Solution :

Ce nouveau changement consiste a ajouter une autre motopompe de secours et
d’automatiser tous les motopompes, et de changer 30 vannes manuelles par des vannes
automatiques dans 1’obligation de redimensionner notre armoire électrique.

Conclusion :

Dans ce chapitre, nous avons présenté la société CEVITAL plus précisant 1’unité de
conditionnement d’huile ainsi notre installation qu’on veut étudier et redimensionner.

Le dimensionnement d’une armoire électrique au but d’automatiser le matérielle est une
démarche compliquée qui exige un cahier des charges des besoins bien détaillés et une
expérience dans 1’appareillage électrique et le choix des appareille.

A fin de ce chapitre, nous avons proposé la problématique qui se pose dans cette unité de

conditionnement ainsi que la solution générale.
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Chapitre 111 Etude et redimensionnement de Uinstallation

Introduction

Dans ce présent chapitre, nous allons étudier et redimensionner une armoire électrique ainsi
que la détermination des sections des cables, qui énonce initialement a élaborer un cahier des
charges des besoins bien deétaillés.

Afin de rédiger le cahier de charge, il est nécessaire de calculer la puissance installée et la
puissance utilisée.

En plus, nous calculons les courants de fonctionnement entre phases, de court-circuit et de
défaut de maniere a supporter diverses contraintes pour assurer un meilleur fonctionnement de
nos installations.

I11.1. Bilan de puissance

La puissance d’une installation n’est pas la somme arithmétique de celle des récepteurs.
Sa détermination nécessite de connaitre la puissance et la localisation des récepteurs pour
accéder a la puissance d’utilisation et a la détermination de la puissance du transformateur
nécessaire [14].
111.1.1. Puissance utile Pn (Puissance installée)

La puissance utile est la somme des puissances nominales de tous les récepteurs de
I’installation. L’indication de la puissance nominale (Pn) est marquée sur la plupart des
appareils et des équipements électriques. En pratique, la puissance nominale n’est pas toujours
la puissance réellement consommée par le récepteur [14].

[11.1.2. Puissance d’utilisation Py [12]
C’est la puissance réellement utilisée par les récepteurs. Elle est tributaire de deux facteurs :
» Facteur d’utilisation (Ku)

La puissance utilisée est inférieure a la puissance nominale installée (plaque signalétique)
d’ou la notion du facteur d’utilisation affectée a chaque récepteur.

Ceci est vrai lorsque les récepteurs a moteurs sont susceptibles de fonctionner en dessous

de leur charge nominale.

Dans une installation industrielle, ce facteur peut étre estimé en moyenne a 0.75 pour les

moteurs, par contre pour I’éclairage et le chauffage, il sera toujours égal a 1.

e Donc la puissance utilisée dans une charge est :

Pui = Ku * Pn ....................................... (IIIl)

Tel que : Py : Puissance utilisé d’une charge.
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P, : Puissance active.

K. : Facteur d’utilisation.

Tableau 1.1 : Facteurs d utilisation

Utilisation Facteurs d’utilisation Ku
Eclairage, conditionnement d’air 1
Chauffage électrique, chauffage d’eau 1
Prise de courant (n : nombre de prise Si: n>6—0,6
de courant alimenté par le méme n<6— 0,1+ (0,9/n)
circuit)
Moteur électrique 0,75

» Facteur de simultanéité (Ks)
Dans I’ensemble électrique, les récepteurs d’un méme circuit ne fonctionnent pas tous

simultanément, par conséquent on affecte aux différents ensemble de récepteurs des facteurs
de simultanéité.

La nature des récepteurs et les conditions d’exploitation sont essentielles pour déterminer

ce facteur, on peut ne pas donner de valeurs précises applicables a tous les cas.
Les normes NFC14-100, UTE63-410 et 15-100 donnent quelques précisions sur ce facteur.

e Donc la puissance utilisée dans une branche est :
PuisKs * XTpui oo (1IL.2)
Tel que : pui: Puissance utilisé d’une charge.
Pyj : Puissance utilisé d’une branche.
Ks: Facteur de simultanéité.

N : Nombre de récepteurs.

Tableau I11.2 : Facteurs de simultanéité selon le nombre de récepteurs

Nombre de récepteurs Facteurs de simultanéité Ks
1a3 0,9
4a5 0,8
6a9 0,7
10 et plus 0,6
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» Facteur d’extension Ke [15]

Le role du facteur d’extension, appelé aussi facteur de réserve, est de prévoir une
augmentation de la puissance absorbée. Rarement utilisé sur des circuits terminaux, mais plutét
sur un ensemble de plusieurs départs comme un coffret ou une armoire électrique. Le

coefficient varie de 1 & 1,3. Pour les installations industrielles, on prend généralement 1,2 qui

sera le cas pour notre travail.

e Donc la puissance a prévoir au poste de transformation est :

Tel que :

Pu=Ke*Ks * ? pu]

Etude et redimensionnement de Uinstallation

Put : Puissance utilisée totale.

puj: Puissance utilisé d’une branche.

Ks: Facteur de simultanéité.

N : Nombre de récepteurs.

....................................... (111.3)

111.1.3. Identification des différents circuits de la nouvelle installation

Dans le tableau suivant, on site tous les récepteurs ainsi que les numéros des circuits, les

puissances et les longueurs des cables :

Tableau 111.3 : Identification des différents circuits électriques du site

Numéro du Signification Puissance Longueur du cable
circuit (KW) (m)
01 Motopompe N°1 4 50
02 Motopompe N°2 11 50
03 Motopompe N°3 4 50
04 Motopompe N°4 11 50
05 Motopompe N°5 7.5 50
06 Motopompe N°6 11 50
07 Motopompe secours N°1 4 50
08 Motopompe secours N°2 11 50
09 Motopompe secours N°3 11 50
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* Remarque

Dans le tableau président (Tableau I11.3) nous avons présenté les différentes

puissances des motopompes utilisées dans 1’unité de conditionnement d’huile, ainsi que la

longueur des cables qui alimente ces motopompes a partir de notre armoire électrique.

I11.2. Calcul de la puissance installée

Dans ce tableau on a identifié tous les résultats de calcul de la puissance installée ainsi que

le courant nominale.

Tableau I11.4 : Bilan de puissance installée

Circuit cos Un(V) In(A) Pn(KW) Qn(Var) Sa(VA)
Pn

Motopompe N°1 0.82 400 7.04 4 2791.68 4878.05
Motopompe N°2 0.85 400 18.68 11 6817.56 12941.18
Motopompe N°3 0.82 400 7.04 4 2791.68 4878.05
Motopompe N°4 0.85 400 18.68 11 6817.56 12941.18
Motopompe N°5 0.82 400 13.20 7.5 5234.39 9146.34
Motopompe N°6 0.85 400 18.68 11 6817.56 12941.18
Motopompe secours N°1 0.82 400 7.04 4 2791.68 4878.05
Motopompe secours N°2 0.85 400 18.68 11 6817.56 12941.18
Motopompe secours N°3 0.85 400 18.68 11 6817.56 12941.18
Total 1 1 127.72 74.5 47697.23 88486.39

111.3. Calcul de la puissance d’utilisation

Les résultats de calcul de la puissance d’utilisation ainsi que le coefficient d’utilisation sont

donnée dans le tableau ci-dessous :
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Tableau 111.5: Bilan de la puissance d utilisation

Circuit Ku Pui Qui (Var) Sui (KVA) Pyj Quj (Var) | Su (VA)
(KW) (KW)

Motopompe 0,75 3 2093.76 3658.54 / / /
N°1

Motopompe 0,75 8.75 5113.17 9705.88 / / /
N°2

Motopompe 0,75 3 2093.76 3658.54 / / /
N°3

Motopompe 0,75 8.75 5113.17 9705.88 / / /
N°4

Motopompe 0.75 5.625 3925.80 6859.75 / / /
N°5

Motopompe 0.75 8.75 5113.17 9705.88 / / /
N°6

Motopompe 0.75 3 2093.76 3658.54 / / /
secours N°1

Motopompe 0.75 8.75 5113.17 9705.88 / / /
secours N°2

Motopompe 0.75 8.75 5113.17 9705.88 / / /
secours N°3

Colonne 01 Ks=0.7 58.38 35772.33 | 466364.77 | 40.87 | 25040.63 | 326455.34

I11.4. Détermination de la puissance a prévoir

On dénombre dans ce tableau suivant, tous Les résultats de calcul de la puissance a prévoir

(puissance active, réactive et apparente).

Tableau 111.6: Bilan de la puissance d utilisation

Puissance Puj (KW) Quj (Var) Suj (VA)

Ks=0.7 40.87 25040.63 326455.34
Ke=1.2 28.61 17528.44 228518.74
Put 34.33 21034.13 274222.49
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I11.5.Dimensionnement et choix des éléments de I’installation
I11.5.1. Détermination des courants influencant sur la section
A) Courant d’emploi Ie
Le courant d’emploi est correspondant a la plus grande puissance transportée par le circuit en
service normal. Dans 1’unité conditionnement d’huile les pompes sont branchée en triphasée

donc :

P

T i 1.4
V3xU *COSQ ( )

le=
Avec :

U: tensions composée en triphasée (V) ;

P: Puissance absorbée (W) ;

cos¢ : Facteur de puissance du récepteur ;
B) Courant admissible Iaa

Le courant admissible est donné par 1’expression :
Taa2If =~ (111.5)

Avec,
K : Facteur de correction.
le : Courant d’emploi.
Ce courant dépend essentiellement des facteurs suivants :
» Latempérature maximale admissible en régime permanent
» Les conditions d’installation.
C) Courant fictif

f=<lad.............. (I11.6)

Avec, K: facteur de correction.
Le courant fictif est important pour déterminer la section du céble. Le courant fictif est
considéré comme une correction maximale du courant d’emploi le.
111.5.2. Calcul de la section selon I’échauffement Sj [15]
Le calcul de la section d’un conducteur, d’une ligne électrique est fonction des différents
parametres de 1’installation :
e Le mode de pose,

e Le type d’éléments conducteurs,
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¢ [’influence mutuelle des autres circuits,

e Latempérature ambiante,

e La nature de I’isolant,

e [’intensité¢ nominale du courant d’emploi /e.

Ainsi on calcul la valeur du courant fictif suivant la relation :

_le _ Ie
If = K K1xK2+xK3+KnxKs

> Le mode de pose dans notre étude, c¢’est le mode des cables multiconducteurs fixé en

.................... (11.7)

apparent, de la paroi (voir le tableau 1 de I’annexe).
Le coefficient K s’obtient en multipliant les facteurs de correction, K1, K2, K 3, Kn et Ks
v’ Le facteur de correction K1 prend en compte le mode de pose,
v’ Le facteur de correction K2 prend en compte I’influence mutuelle des circuits
placés cote a cote,
v’ Le facteur de correction K3 prend en compte la température ambiante et la nature
de I’isolant,
Les facteurs de correction K1, K2 et K3 sont représentés dans les tableaux (A2, A3 et A4) de
I’annexe.
v’ Le facteur de correction du neutre chargé Kn ;
v" Le facteur de correction dit de symétrie K.
Le facteur de correction du neutre chargé Kn, selon la norme (NF C15-100 § 523.5.2):
Kn=0,84
Le facteur de correction dit de symétrie Ks, selon la norme (NF C15-105 § B.5.2):
» Ks=1pourlet4cables par phase avec le respect de la symétrie,
» Ks=0,8pour 2, 3 et 4 cables par phase si non-respect de la symétrie.
e Dansnotrecasona:
K1=1; K2=0.82; K3:0.79 ; Ks=1; Kn=0.84 ;
Nous allons mentionner les résultats retrouvés dans le tableau suivant (voir le tableau 6

de annexe) :

Tableau 111.7: Section des cdbles selon [’échauffement

Circuit In(A) K If(A) Iad(A) Sj (mm2)
MotopompeN°1 7.04 0.5441 12.94 18.5 1.5
MotopompeN°2 18.68 0.5441 34.33 43 6
MotopompeN°3 7.04 0.5441 12.94 18.5 1.5
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MotopompeN°4 18.68 0.5441 34.33 43 6
MotopompeN°©5 13.20 0.5441 24.26 25 2.5
MotopompeN°6 18.68 0.5441 34.33 43 6

Motopompe 7.04 0.5441 12.94 18.5 15
secours N°1

Motopompe 18.68 0.5441 34.33 43 6
secours N°2

Motopompe 18.68 0.5441 34.33 43 6
secours N°2

“ Remarque
La connaissance des courants fictifs, nous permet de déterminer le courant admissible
on utilisant le tableau A5 de I’annexe. Pour faire la lecture, on doit savoir le type de conducteur
et la ligne de la méthode de référence.
111.5.3. Calcul de la section selon la chute de tension Sz [15]
La chute de tension, provoquée par le passage du courant dans les conducteurs, doit étre

compatible avec les tensions existantes au départ et celles souhaitées a 1’arrivée. Cette
condition détermine ce que nous appelons Sz. Elle est donnée pour une charge triphasée sous

la forme :

100
AU (%) =V3 * Ie * (Rcos ¢ + Xsin @) *

TR (111.8)

Avec, Ie : Courant d’emploi dans le circuit (A) ;
R= lg : Résistance du conducteur (€2) ;

X = A.l : Réactance du conducteur () ;

Un: Tension nominale entre phases (V) ;

A : Réactance linéique des conducteurs ;
e Pour les cables multi ou mono-conducteurs en tréfle 0,08 Q/Km.
e Pour les cables mono-conducteurs jointifs en nappe égale a 0,09Q/Km.
e Pour les mono-conducteurs séparés égale a 0,13 Q/Km.

p=18.51Q.mm? /km pour le cuivre,
e p=29.41Q.mm?*km pour I’aluminium.
Pour notre cas, les cables sont en cuivre, sachant que la chute de tension admissible dans

notre cas est égale a 8 %, ce qui donne AU =32V, (voir le tableau 6 de I’annexe).

e
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L. Longueur du céble en (km),
cos ¢: Facteur de puissance,
p: Reésistivité du cable Q.mm?/km,

Tableau 111.8: Section des cables selon la chute de tension

Circuit R X Cos® L AU AU Sj Sz
@ | @ km) | (V) | (%) | (mm?) | (mm?)
Motopompe 1 | 0.62 | 0.004 | 0.82 0.05 6.23 1.55 1.5 1.5
Motopompe 2 | 0.15 | 0.004 | 0.85 0.05 4.20 1.04 6 6
Motopompe 3 | 0.62 | 0.004 | 0.82 0.05 6.23 1.55 1.5 1.5
Motopompe 4 | 0.15 | 0.004 | 0.85 0.05 5.32 1.33 6 6
Motopompe 5 | 0.37 | 0.004 | 0.82 0.05 6.98 1.74 2.5 2.5
Motopompe 6 | 0.15 | 0.004 | 0.85 0.05 4.20 1.04 6 6
Motopompe 0.62 | 0.004 | 0.82 0.05 6.23 1.55 1.5 1.5
secours N°1
Motopompe 0.15 | 0.004 | 0.85 0.05 4.20 1.04 6 6
secours N°2
Motopompe 0.15 | 0.004 | 0.85 0.05 4.20 1.04 6 6
secours N°3

111.6.Calcul des courants de court-circuit

Les courants de court-circuit dans une installation industrielle dépendent des défauts
électriques comme le vieillissement des cébles ou des matériels ou bien de personnel.
111.6.1 Méthode générale de calcul des courants de court-circuit [16]

Pour notre cas, nous allons utiliser la méthode des impédances. On calculera la plus forte
intensité de court-circuit, qui est celle engendrée par un court-circuit triphasé, noté Ie. La
disposition d’un réseau de distribution de moyenne tension ou basse tension peut étre
géneralisée selon le tableau I11.7, dans lequel on retrouve toujours les élements suivants :

e Le réseau amont,

e Le ou les transformateurs,

e Leou les disjoncteurs,

e
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e Des cables, des jeux de barres, des canalisations préfabriquées,

e Les récepteurs (moteurs, pompes, ...).

La méthode des impédances consiste a totaliser les résistances et les réactances des boucles
de défaut depuis la source jusqu’au point considéré et a en calculer I’'impédance équivalente.
Les différents courants de court-circuit et de défaut sont alors déduits par 1’application de la loi

d’Ohm suivante :

U=3*Z*........coocoiiii, (111.9)

| qe=r—— 111.10

cc— \/§*Zt .................................... ( . )
Avec, V : Tension entre phase et neutre (V)

m: Facteur de charge égal a 1,05
c : facteur de tension a1.05
v' Détermination des résistances et réactances de chaque partie de I’installation
Pour notre installation on a:
% Réseau amont
Un=400V et Sp=500000KVa
e Ri1=0.1*Q avec Q= %’;U")Z = R;1=0.035 mQ

(m=*Un)

o X1=0.995*Zq  tellque Zq = = = X31=0.35mQ
Ou bien
U? 4002
Z=—= =0.32 mQ
Scc 500000
«» Transformateur
On a: S,=3150KVa ,Ucc=7%
2, Ucc 4002 7
Z= U« 222 = * =355 mQ

Sn 100 3150000 100
«» Jeux de barres :
L=1.2m ; S=240mm?2

09012 _ ( 092mMQ

. ij=px§=18.51>< a0

e Xjp=2Ax [ =0.096mQ

Zip1=+/Rjb12 + Xjb1% = 0.013 mQ
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% Liaison cable transformateur disjoncteur

18.51 x 0.006
. R3=p*§=T=> Rs=0.37 mQ

e X3=A*[=0.08*0.006=0.48 mQ

Z.=VR? + X2 =1.85 mQ
% Disjoncteur rapide
Rs=0 etXs=0
% Jeux de barres (TGBT) :
L=1.2m ; S=185mm?2

L
e Rjp=p X ==1851 X 22=0.12mQ
S 185

e Xjp=AX [=0.096 mQ

Zivo= \/Rjb2% + Xjb2% = 0.15 mQ
% Liaison (TGBT) disjoncteur de I’armoire électrique

Pour S=185mm?2 et L=80m

e R=px==1851%x28=8mq
S 185

e X=AXx% [ =0.08%0.08=6.4mQ

Tableau 111.9: Le courant de court-circuit

/ Ra(mQ) | X (mQ) Z (mQ) Z7 (mQ) Icc(KA)
Réseau amont 0.035 0.35 0.32 0.32 457.5
Transformateur 1 1 3.55 3.87 37.83
JB1 0.092 0.096 0.92 4.79 30.56
Cable 0.37 0.48 1.85 6.64 22.04
Disjoncteur 0 0 0 6.64 22.04
JB2 0.12 0.096 0.15 6.79 21.56

Caéble 8 6.4 10.24 17.03 8.59

/1 /l // /] // //
MotopompeN°1 0.62 0.004 0.62 17.65 8.29
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MotopompeN°2 0.15 0.004 0.15 17.18 8.52
MotopompeN°3 0.62 0.004 0.62 17.65 8.29
MotopompeN°4 0.15 0.004 0.15 17.18 8.52
MotopompeN°©5 0.37 0.004 0.37 17.40 8.41
MotopompeN°6 0.15 0.004 0.15 17.18 8.52
Motopompe- 0.62 0.004 0.62 17.65 8.29
Secour-N°1
Motopompe- 0.15 0.004 0.15 17.18 8.52
Secour-N°2
Motopompe- 0.15 0.004 0.15 17.18 8.52
Secour-N°3

111.6.2 Vérification des contraintes thermiques des conducteurs

Le courant de court-circuit qui passe dans les conducteurs d’une canalisation pendant un
temps trés court (jusqu’a cing secondes), pour cela on choisit les dispositifs qui ayant un temps
de coupure trés court pour la protection comme les disjoncteurs, on définit la section de cout

circuit par 1’équation suivante :

s A G- [, (11.9)
Scc<5cal .................... (“10)

Tc : temps de coupure en seconde.

Icc : courant de court-circuit.

Scc : section de court-section.

K : dépend du matériau de I’ame et de la nature de I’isolant.

Tableau 111.10 : Valeurs du coefficient K

Isolant PVC PR
Cuivre 115 135
Aluminium 74 87
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% Pour la section des cables relaient aux motopompes

-Pour: Tc=3s et K=115 (voir le tableau 6 de ’annexe)

Tableau I11.11 : la section convenable (choisi)

Les sections Scal Scc Schoisé
MotopompeN°1 1.5 1.33 15
MotopompeN°©2 6 1.38 6
MotopompeN°©3 1.5 1.33 1.5
MotopompeN©°4 6 1.38 6
MotopompeN°5 2.57 1.36 4
MotopompeN°6 6 1.38 6
Motopompe-Secour- 1.5 1.33 15
N°1

Motopompe-Secour- 6 1.38 6
N°2

Motopompe-Secour- 6 1.38 6
N°3

* Remarque : Dans le tableau président, nous avons présenté le deux section des

cables ainsi la section choisie a partir de calcul de courant de court-circuit de notre

installation.

11.7 Détermination des caractéristiques du disjoncteur
La tension entre les phases d’un réseau doit étre inférieure & La tension nominale du
disjoncteur.
La correspondance entre la fréquence nominale de disjoncteur ainsi qui la fréquence de
réseau.
Le courant permanent véhiculé dans notre installation doit étre inférieure au courant
nominal du déclencheur de disjoncteur.

Le disjoncteur doit supporter I’intensité de courant de cout circuit qui s’exprime en KA.

e
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111.8. La protection électrique

La protection électrique est nécessaire pour éviter que les étre vivant ne soient mis en

danger par I’effet de 1’électricité. Son role est d’éviter ou de séparer le circuit défectueux du

reste de ’installation.

111.8.1. Dimensionnement et choix des disjoncteurs de protection

%+ Calcul les calibres et les pouvoirs de coupure (PdC) des différents disjoncteurs

Pour choisir le calibre d’un disjoncteur nous allons 1’effectuer a partir de ses deux conditions

suivantes :
In>Ie
PdC > Icc
Avec : In: Le courant nominal du disjoncteur (A),
Ie: Le courant d’emploi (A).
PdC: Pouvoir de coupure du disjoncteur (KA).
Icc: Courant de court-circuit (KA).
Tableau 111.12: Types des disjoncteurs
Circuit Ie (A) | Icc (kA) In (A) PdcC (kA) Type de disjoncteur
Motopompe 1 7.04 8.29 10 10 IMO B10C3N10AL
Motopompe 2 18.68 8.52 32 10 IMO 128.B10D3020A
Motopompe 3 7.04 8.29 10 10 IMO B10C3N10AL
Motopompe 4 18.68 8.52 32 10 IMO 128.B10D3020A
Motopompe 5 13.20 8.41 16 10 IMO 128.B10C3016A
Motopompe 6 18.68 8.52 32 10 IMO 128.B10D3020A
Motopompe secours 7.04 8.29 10 10 IMO B10C3N10AL
N°1
Motopompe secours 18.68 8.52 32 10 IMO 128.B10D3020A
N°2
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Motopompe secours 18.68 8.52 32 1 IMO 128.B10D3020A
N°3

111.8.2. Dimensionnement et choix des contacteurs

Le choix d’un contacteur est basé sur plusieurs caractéristiques comme la tension d’un
réseau et la puissance installé ainsi que le courant d’emploi (voir le tableau 5 de I’annexe).
On va choisi les contacteurs de notre armoire électrique a partir de I’annexe comme suite :

Tableau 111.13: Types des contacteurs

Circuit Un(V) In(A) Pn(KW) Type de contacteur
Motopompe N°1 400 7.04 4 LC1D09
Motopompe N°2 400 18.68 11 LC1D25
Motopompe N°3 400 7.04 4 LC1D09
Motopompe N°4 400 18.68 11 LC1D25
Motopompe N°5 400 13.20 7.5 LC1D18
Motopompe N°6 400 18.68 11 LC1D25

Motopompe secours N°1 400 7.04 4 LC1D09
Motopompe secours N°2 400 18.68 11 LC1D25
Motopompe secours N°3 400 18.68 11 LC1D25

Principale I 127.72 74.5 LC1D150

111.9 Vanne automatique
111.9.1 Définition

Une vanne automatique est une vanne qui n'est pas actionnée manuellement, mais par un
actionneur (par exemple, un actionneur pneumatique ou électrique). Les vannes automatiques
sont utilisées dans une variété d'applications, notamment :
Contrdle de processus, Energie fluide, Traitement de I'eau, Traitement des eaux usées, Pétrole
et gaz, Traitement chimique.

111.9.2 Description d’une vanne automatique
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Une vanne automatique est généralement composée de plusieurs éléments :

1.

Le corps de la vanne : c’est la partie principale de la vanne qui abrite I’ensemble des
composants. On le trouve soit en métal, plastique ou en céramique, en fonction de
I’application.

servomoteur : dont le role est d’actionner la tige du clapet. C’est le dispositif qui
commande I’ouverture et la fermeture de la vanne.

La soupape de la vanne : elle est en charge de réguler le débit du fluide .1a soupape est
généralement en métal et est maintenue en place par un systeme de ressorts. Lorsque la
vanne est fermée, la soupape est en contact avec le siege de la vanne, ce qui empéche
le fluide de s’écouler.

Le siege de la vanne : il s’agit de la surface sur laquelle repose la soupape de la vanne
et doit étre résistant a la corrosion et a I’usure.

Les capteurs : ils sont utilisés pour mesurer différents paramétres du fluide (pression,
débit, température). Ils sont généralement connectés a un systeme de régulation qui

commande le servomoteur en fonction des mesures effectuées.

- s
. -

-
-

Figure I111.1: Vanne automatique

111.9.3 Différents types de vannes

» pour démarrer un écoulement ou 1’arréte, on utilise :

Vanne a opercule
Vanne a boisseau sphérique et tournant

Vanne a papillon & commande motorisée

» pour la régulation et I’étranglement d’un débit :

— vanne a soupape

— vanne a hille
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— vanne a pointeau

— vanne & membrane

111.9.4 Différents clapets de vannes automatiques

clapets tout ou rien.
clapets parabolique lineaire.
clapets parabolique égal pourcentage.

clapet V port.

111.9.5 Dimensionnement des vannes automatiques

Pour dimensionner les vannes dans 1’unité de conditionnement d’huile, nous avons besoin

de connaitre les parametres liés au fonctionnement du circuit suivant :

+ la pression de service

+ la température de service

+ la pression

+ le débit du fluide et la vitesse d’écoulement
+ le diamétre nominal (DN)

¢ Pour redimensionner une vanne dans 1’unité de conditionnement d’huile, nous

avons besoin de connaitre les parametres liés au fonctionnement du circuit.

> Dans notre cas nous allons remplacer 30 vannes manuelles par des vannes automatiques

avec une température de service de 25°C et d’une pression de 4bar, ainsi qu’un diametre de 80

mm 2.

> Aprés avoir vu les vannes disponibles dans le magasin de 1’entreprise et les comparer avec

nos besoin nous avons choisis les vannes Meca-inoX représenté dans la figure 111.2, ainsi

que son indicateur de position représenté dans figure 111.3:
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Figure 111.3 : indicateur de position de la vanne
- Pour la section d’un indicateur de position
> Détermination de courant des vannes

P=Vv*l - In=—=22-010A
vV 24
- Le courant des détecteurs de position
Apres avoir vu la plaque signalétique de ce indicateur on a trouvé que le courant
nominale et 1n=0.250A
Donc le courant total des vannes avec les indicateurs de position est :
Int = (0.10 * 30) + (0.250*30) = 10.5 A

- Lasection de cable d’une vanne et son indicateur de position
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On a la loi suivante :

gz @x2Leh (IIL11)
U
Avec, p = 0.01851Q.mm? /m pour le cuivre.

U’ : Chute de tension admissible relative en (v) a 3%.
L : Longueur de cable
| : Le courant en (A).

- Pour la section d’une vanne

A.N: Pour L=30 m, U’=0.72 v, 1,=0.10 A,

oo (0.01851%(2%60) *0.10)

= 0.3 mm2
0.72
Donc la section choisi selon le marché et : 0.75 mm2.
A.N: Pour L=30 m, U’=0.72v, 1,=0.250 A,
0.01851%(2%60) *0.250
S= ( ( ) ) =0.77mm

0.72
Donc la section choisi selon le marché et : 1 mm2.
» Détermination de courant des bobines des contacteurs
- D’aprés le catalogue de contacteur (LC1D09), on a P = 5.4w, et dans notre cas nous avons

trois contacteurs de type (LC1DQ09) donc :
P=U*l = lh=7 = |=0225A,
- Notamment apres avoir vu les catalogues des autres contacteurs on trouve qu’il ya une méme

puissance de maintien donc ¢ le méme courant.

- pour le contacteur principale (LC1D150), on a P=18w, donc
P=U*=lh=— = I=0.75A
Le courant total des contacteurs:
Int=(0.225*%9) + 0.75 = 2.775 A

> L’alimentation stabilisée

- Le courant a la sortie de notre transfo-redresseur en (DC) est :
13.275 + 20% = 13.275 + 2.655 = 15.93A

- Calcul de courant a ’entrée de notre transfo-redresseur :

La relation entre le courant d’entré et le courant de sortie :
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11 u2 _ 24
m=—= —=—=0.06
12 ul 400

Donc 11 =m*12 = 0.06*15.93= 0.96 A
A) Disjoncteur de téte
e Détermination du calibre de ce disjoncteur (In) on a:
- Le courant total des motopompes et : 1=127.72 A
- Le courant de I’alimentation stabilisé : I= 0.95A
Donc le courant total et : In =127.72 + 0.96 =128.68 A
e Détermination de pouvoir de coupure :
On sait que Pdc > Icc
Etona: Ze=1.93 mQ
ICC:m*C*v _ 1.05%1.05%230
V3*Zt V3%1.93
e Le disjoncteur principal choisi est le disjoncteur Schneider de la référence :
NSX250HB1.
111.10. Comparaison

= 75.85 kA

L’ancienne installation anarchique nous a poussés a faire une comparaison entre les
anciennes et les nouveaux dispositifs utilisés dans notre armoire électrique, ainsi que les cables
utilisés et choisis au cablage de notre installation, tel que :

- L’utilisation des disjoncteurs indiqués dans le tableau (111.12) selon chaque
motopompe au lieu des disjoncteurs NS40N.

- En peut aussi utiliser les contacteurs de références LC2D09 pour les motopompes
de 4 kw, et des contacteurs de référence LC2D25 pour les motopompes de 11Kw,
au lieu des contacteurs standard LC2D50.

Conclusion
Dans ce chapitre, nous avons identifié le bilan de puissance de notre installation, ainsi que
le redimensionnement des sections de cables au niveau des trongons de I’installation électrique.
Pour elaborer ce redimensionnent, nous avons calculé la section des cébles a
I’échauffement et selon la chute de tension ainsi que le courant de court-circuit. Pour cela nous
avons pris la section convenable de tous les cables.
Autrement dit, nous avons choisi la vanne automatique pour notre installation ainsi que

son indicateur de position.
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Introduction

L’automate programmable industriel (API) est un appareil électronique programmable,
adapté a I’environnement industriel, qui réalise des fonctions d’automatisme pour assurer la
commande des actionneurs.

L’automatisation des vannes manuelles dans I’unité d’huile permet de remplacer ’homme
dans les taches opérationnelles. Ce présent chapitre est consacré a 1’élaboration d’un
GRAFCET qui répond parfaitement aux besoins du cahier des charges ainsi qu’a la réalisation
virtuel sur la plateforme du logiciel Siemens TIA PORTAL 15.1, dans le but d’apporter des
améliorations, d’optimiser le temps et le codt.

V.1 Automatisation

L'automatisation industrielle c’est 1’utilisation de la technologie qui assure le bon
fonctionnement d’une installation des machines sans intervention humaine. Autrement dit, ¢’est
un ensemble d’éléments issus de différentes technologies, permettant d’assurer des taches avec
peu ou sans intervention humaine dans le but d’apporter une valeur ajoutée a la matiere
d’ceuvre.

Un systeme automatisé est composé de trois parties essentielles interconnectées :
— Partie commande (PC) ;
— Partie opérative (PO);
— Partie relation (PR).

Autres parties ENERGIE

commandes
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Figure V.1 : Structure d'un systéme automatise.
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IV.1.1 Objectif de I'automatisation

Le but de I’automatisation est de créer des outils capables d’effectuer ce que font des étres
humains, en mieux par exemple :

— Production d’une quantité nécessaires et d’une qualité constante.

— Minimiser le temps de la réparation et la rapidité a la production.

— Elimination des actions manuelles et amélioration les conditions de la production.
V.2 Généralités sur les automates programmables [21]

L’automate programmable industriel (API) est aujourd’hui le constituant le plus répandu
des automatismes. On le trouve pratiquement dans tous les domaines industriels vu sa grande
flexibilité et sa capacité d’adaptation en fonction des besoins. La figure V.2 représente un
automate programmable industriel.

Programme

Entrées Sorties

—» EEE—

AP

—» —»

Figure V.2 : Représentation d’un automate programmable industriel

V.3 Présentation de I’automate S7 — 300 [22]

L’automate programmable industriel utilisé dans notre armoire électrique a la gamme
SIMATIC S7 de SIEMENS, le S7-300 est un automate modulaire destiné & des taches
d’automatisation moyennes et hautes gammes. L’automate lui-méme est constitué d’une
configuration minimale composée d’un module d’alimentation, de la CPU, du coupleur et de
modules d’entrées/sorties avec possibilité d’extensions jusqu’a 32 modules, et une mise en

réseau par I’interface multipoint (MPI), PROFIBUS et Industriel ETHENET.
IV.4 Création du programme d’automatisation de systéme

Pour créer un programme, il faut d’abord suivre la procédure et la structure pour

configurer le matériel utilisé, aprés nous devons procéder a la construction du programme.
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IV.4.1 Logiciel S7 TIA portal 15.1

C’est un logiciel professionnel qui permet a la programmation des automates SIEMENS,
et de minimiser le temps de développement des systémes. Le TIA Portal comporte le logiciel
Step 7 et le WinCC flexible pour IHM.
IV.4.2 SIMATIC Step 7
SIMATIC STEP 7, intégré a TIA Portal, est le logiciel de configuration, programmation,
vérification et diagnostic de tous les automates SIMATIC. Il est doté d’un grand nombre de
fonctions conviviales, garantissant une efficacité nettement supérieure pour toutes les taches

d'automatisation, qu'il s'agisse de la programmation, de la simulation, de la mise en service ou

de la maintenance [19].

IVV.5 Présentation de notre systeme
Le systeme se compose principalement de :
— Six pompes chacune pour une ligne (4kW ,11kW, 4kW, 11kW, 7.5kW, 11kW) avec
trois motopompes de secours (4kW ,11kW, 11kW).
— Disjoncteurs magnétothermique principale.
— Contacteurs de puissances.
— Disjoncteurs moteur magnétothermiques pour la protection contre les surcharges et les
courts circuits.
— Automate programmable de type TIA PORTALE 15.1 de SIEMENS.
— Dix capteurs de niveau (4 sur les bacs et 6sur les remplisseuses).
— Alimentation stabilisée (400VAC-24VDC).
IV.5.1. Céblage électrique de la partie puissance
Pour la réalisation de cablage, nous aurons besoins :
— Le démarrage et I’arrét des pompes sont contrdlés par des variateurs de vitesse.
— Circuits de puissance est protégé par des disjoncteurs magnétothermique pour
protection contre les surcharges et les courts circuits.
— Mise a la terre de tous les équipements et masses métalliques afin de protéger le
personnel opérant des défauts (mise a la terre des armoires électriques, coffret, moteur,

conduites, vannes, porte métalliques, corniéres métalliques..).
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Schéma 1 : Circuit de puissance

Figure 1V.3 : Schéma électrique de puissance
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| | Schéma 2 : Module de commande des motopompes
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Figure 1V.4 : Schéma électrique de commande
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» Commentaires :

Schéma 1 : dans ce schéma électrique, nous avons présenté le circuit de puissance pour nos
deux motopompes principale avec les variateurs de vitesses utilisées pour chacune et la
motopompe de secours, ainsi que le mode de branchement et leur principe de fonctionnement.
Schéma 2 : ¢’est un circuit de commande de nos motopompes, il nous permet de contréler la
mise en marche et I’arrét de motopompe.

Schéma 3 : ce schéma contréle la fermeture et 1’ouverture des électrovannes.

Schéma 4 : ce module alimente les variateurs de vitesse.

Schéma 5 : Il alimente les capteurs des vannes.

IVV.6. Cablage électrique de la partie faible puissance

1V.6.1 Capteurs

L'API est dotée de capteurs de niveaux qui sont connectés a ses entrées. Chaque capteur
correspond a un niveau spécifique. Lorsque le niveau d'huile atteint la valeur spécifiee, le
flotteur est soulevé, ce qui active la fermeture du contact. Cette action permet au courant
électrique (24 V) de circuler a travers I'entrée de I'API, la rendant ainsi opérationnelle.

IV.6.2 Pré-actionneurs (Relais électrique)

Les sorties de 1I’API sont connectées avec des relais thermique, qui contrdle le démarrage
et I'arrét des pompes. Lorsque la sortie de I’API est active, il envoie un courant électrique d'une
faible intensité a 1’électro-aimant entrainant la fermeture de 1’interrupteur associé.

Le relais est un dispositif électromécanique utilisé pour protéger les moteurs électrique
contre les surcharges.

IV.6.3 Automate (API)

On trouve plusieurs types des automates programmables industrielles, parmi lesquels nous
avons choisi un automate qui contient de 16 entrées et 32 sorties avec point commun.
IV.7. Cahier de charge

L’automatisation de basculement des motopompes de secours pour minimiser les temps
d’arrét de production en insérant des vannes automatiques.

Aprés avoir proposé d’ajouter une autre motopompe de secours, notre systeme sera
composé de trois parties, chaque partie contient deux motopompes principales et une
motopompe de secours qui déclenche en cliquant sur le bouton marche a partir de pupitre, lors
de I’arrét de I'un des deux motopompes de secours.

La mise en marche ou I’arrét des motopompes est commandé par un signale parvenant des

remplisseuses qui sont dotées de capteurs de niveau dans leurs cuves.

e
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Quand le niveau d’huile atteint 20% de volume de la cuve, les déférents capteurs des cuves
des remplisseuses envoient des signaux a 1’automate qui va faire lui-méme de déclencher les
motopompes principales et quand le niveau d’huile atteint 80% de volume des cuves les
motopompes s’arréte.

» Groupe motopompe de secours (1) relie la remplisseuse ligne 2 litre et ligne 9000b/h.

» Groupe motopompe de secours (2) relie la remplisseuse ligne 1 litre et 4Lb.

» Groupe motopompe de secours (3) relie la remplisseuse ligne 1.8 Litre et SACMI.

+ L’adressage des vannes

On trouve dans chaque motopompe de secours 2 vannes principales. Une vanne pour
I’entrée d’huile qui est reliée par deux vannes chacune controlant le passage d’huile par les
collecteurs. La deuxiéme vanne est y pour faire sortir I’huile, cette dernier est relie ’entrer des
échangeurs a plaque de chaque motopompe.

» L’adressage de ces vannes va se faire comme suites :

Motopompe de secours (1) : EVS1 : les électrovannes de groupe motopompe de secours N°1.
V1 : électrovanne pour I’entré d’huile a partir des collecteurs.
V1’: électrovanne pour la sortie d’huile ver I’échangeur a plaque.

Motopompe de secours (2) : EVS2 : les électrovannes de groupe motopompe de secours N°2.
V2 : électrovanne pour I’entré d’huile a partir des collecteurs.
V2’: électrovanne pour la sortie d’huile ver I’échangeur a plaque.

Motopompe de secours (3) : EVS3 : les électrovannes de groupe motopompe de secours N°3.
V3 : électrovanne pour I’entré d’huile a partir des collecteurs.
V3’: électrovanne pour la sortie d’huile ver I’échangeur a plaque.

+ Note sur le fonctionnement des vannes
Dans la premiere partie le fonctionnement des vannes et liée simultanément au

fonctionnement des motopompes veut dire que :

— Sila motopompe (MP2L) et en mise en marche les vannes V1, V1’ et fermer, par contre
la vanne EV1 s’ouvre simultanément lors de la mise en marche de la motopompe.

— Si la motopompe (MP9000b/h) et en mise en marche les vannes V2, V2’ et fermer, par
contre la vanne EV2 s’ouvre simultanément lors de la mise en marche de la motopompe.

— Pour la vanne EVS1 et (V1, V1) ou (V2, V2’) s’ouvre lors de la mise en marche de la
motopompe de secours N°1, et EV1 ou EV2 se ferme.

s C’est le méme fonctionnement dans les autres parties, Pour bien comprendre veuillez la

figure .11.3: Circuit de conditionnement d’huile de chapitre I.
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IVV.8. Analyse fonctionnelle par Grafcet
IV.8.1. Grafcet
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IVV.9. Réalisation du Programme

Pour rediger un programme, on doit effectuer les taches suivantes :

Identification du theme ;

Présentation et configuration matérielle ;

Création d’un tableau des variables ;
— Programmation des blocs FC et DB.
1VV.9.1. Création d’un projet dans TIA PORTAL V15.1
Cette étape c’est la premicre partie de notre programmation sous logiciel TIA PORTAL

V15.1 qui consiste a créé un projet et de le nommer. La figure ci-dessous représente 1’interface

primaire de TIA portal.

Totally Integrated Automation

Démarrer ~I§ Ouvrir un projet existant
. . . Utilisé en dernier
Quvrir un projet existant
Projet Chemin Derni...

Créer un projet i1 Mémaire 1.ap15_1 ClsersluserlDocumentslAutomat. 20/04
Migrer un projet
Présentation de bienvenue
Logiciels installés

(<] I |
Aide . - .

[ Activer le contréle d'intégrité de base

| Farcourir | | sSupprimer

(@ Langue de I'interface

» Vue du projet

Figure IV.5 : Ouverture de projet
1V.9.2. Configuration du matériel
La partie de configuration de matériel consiste au choix de I’automate (alimentation,
CPU, modules), et les différents types de communication.

Dans I’automate choisi (S7-300), les modules sont placés comme indiqué sur la figure suivante :
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Chéssis_0

Figure 1V.6 : Configuration de 1’automate S7-300
1V.9.3 Tableau des variables

Dans cette partie il faut declarer tous les variables dans une liste, qui on veut utiliser dans

la programmation au but de rédiger un programme plus compréhensible. Lors de la définition
d'une variable d'API, en précisant :

- Le nom : I’adressage symbolique;

- Le type de donnée : BOOL, IN ;

- L’adresse absolue.
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Table de variables standard

Mo Type de données | Adresse Réma... |Acces... |Visibl...
1 4 EVi Bool %040 ] ™
2 @ Ev2 Boal %041 ] ™
3 4@ EVST Boal %046 ¥ ™
4 @ W Bool %Q5.2 =] ™
5 @ v Bool %LO53 ™ ™
& @ 2 Bool %05 .4 ] ™
7 @ vz Boal %055 ] ™
I N Ty Boaol L6 6 ] ™
S @ M2 Bool %QET ] ™
10 <@  Msi Boal %QT 4 ) ™
11 4@ STARTT Boal 5.0 ¥ ™
12 4@ sToP Int LQWT =] ™
13 @  Accélération Int LOWS =] ™
14 @ tag1 Int ®QUE22 || = =
15 <@  mult Int %IVE04 ™ ™
16 4@ tag 2 Int LIVE06 ] ™
17 |« consigne variateur 1 Int W%LOW324 @ E
18 @ multi2 Int LIVE08 ¥ ™
19 @ defaut Bool %1 4 =] ™
20 <@  capEVi Bool %15 =] ™
21 4@  capEV2 Bool %1 .6 ] ™
22 4@ capVi Bool %I2.6 ] ™
23 4@ capvi’ Boaol %127 ] ™

Figure IV.7 : Tableau des variables

1VV.10. Programmation et blocs

Avant de faire fonctionner n'importe quel systéme automatise, il est nécessaire de charger
différents types de blocs tels que les blocs OB, FB et FC.

Pour la programmation de notre systeme, nous allons utiliser un bloc d’organisation

«OB1», et trois blocs «FC» qui contient plusieurs réseaux.
1V.10.1. Bloc d’organisation «<OB»

Le bloc d’organisation rassemble tous les blocs qu’on va charger dans la CPU de I’automate

programmable. Ce bloc «OB» va faire appel aux autres blocs qui constituent le programme.
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Mémoire 1 » PLC_1[CPU 314] » Blocs de programme * Main [OB1]

W E e L, ERE8r@r@r[HE @ aB ="

| I |

HF HiF =0 - £

* Titre du bloc Eloc d'organisation

Commentaire
Réseau 1 : Mize en marche etl'arret de la motopomnpe 1
Réseau 2 : Mise en marche et |'arret de la motopompe 2

Réseau 3 : Motopompe de secours N1

Y v v v

Réseaud : .

Figure 1V.8 : Bloc d’organisation
+«» Dans le premier réseau nous allons présenter le schéma contact de démarrage de la

motopompe 1.

Réseau 1 : Mise en marche etl'arret de la motopompe 1
Commentaire
W
“Bloc_1"
EM EMNO

Figure 1V.9 : Schéma contact de la mise en marche et ’arrét de la motopompe N°1
+» Dans le deuxiéme réseau nous allons présenter le schéma contact de démarrage de la

motopompe 2.

Réseau 2 : Mise en marche etl'arret de la motopompe 2
Commentaire
WFc2
“Bloc_2"
EM END

Figure V.10 : Schéma contact de la mise en marche et ’arrét de la motopompe N°2
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+«» Dans le troisieme réseau nous allons présenter le schéma contact de démarrage de la

motopompe de secours.

Réseau 3 : Motopompe de secours N&1

LI Erialle

W3
“Bloc_3"

— EM ENO

Figure IV.11 : Schéma contact de la motopompe de secours N°2
V.10.2. Blocs fonction «FC»

Ce bloc de fonction représente 1’interface du system d’exploitation CPU. Il permet de
regrouper plusieurs instructions et variables en un seul bloc réutilisable, améliorant ainsi
I’efficacité et la modularité du programme.

La figure représente I’ensemble de nos blocs FC.
~ [ Blocs de programme

B¢ Ajouter nouveau bloc
2 Main [OB1]

348 Eloc_2 [FC2]
28 EBloc_3 [FC3]

Figure IV.12 : Blocs FC
A. Bloc « FC1»
Le bloc FC1 contient plusieurs réseaux d’ordre de fonctionnement de la motopompe 1, ainsi
que les vannes.

¢ Lafigure IV.13 représente le réseau de la mise en marche et ’arrét de motopompe 1.

- Réseau 1 : motopompe 1
00 H0 .5 e 0
"Marche p1" "arret m1" "R
U6 O
ik

Figure I1V.13 : Mise en marche et I’arrét de la motopompe 1

e
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«» Lafigure IV.14 représente le réseau de I’activation du transmetteur de niveau.

Réseau 2 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 1

Commentaire

"activation T1"
] 1

1.0 MO 5 MO 3
“activer T1" “arret T1" "activation T1"
] 1 |
= 1T 17T { |}
MO 3

Figure 1V.14 : Mise en marche de transmetteur de niveau N°1

+« La figure V.15 représente un réseau de fonctionnement de transmetteur de niveau N°1.

7
0.0

Réseau 3 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 2

Commentaire

MO 3
"activation T1"
] 1

]
Wi

“transmetteur
de niv 1" —

80.0 —

2000 —

FALSE
04

EM

HI_LIM
LO_LIM

"Tag_3" --

BIFOLAR

SCALE

EMNO

RET_VAL

ouT

1650000
w2

—"Tag_4"

200
D200
"Pourcentage

de niveau
—d'huile 1"

Figure 1V.15 : Fonctionnement de transmetteur de niveau N°1

Le réseau présenté dans la figure 1V.16 ci-dessous nous permet d’effectuer la mise en

marche de la motopompe N°1 et son intervalle d’accélération, ainsi que le fonctionnement

des vannes.
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*  Réseau 4 : Mise en marche de la motopompe 1

Commentaire

200 200
%MD200 %MD200
"Paurcentage "Paurcentage
demin denin
o ottt %126 %12.7 %103 %11.5 %06.0
"ep'1” “eapd1” "eapEVEl” "epEV1” |_m_ g il
—1 | e | || N N e S
0.0 50,0 <7 —IN 1300
%Wz %040
OUTT |—" sl érstian” “Ev1*
s
%052
oy
R —
%053
By
Y L
%LOLE
ey

] —

Figure 1V.16 : Mise en marche de la motopompe N°1et le fonctionnement des vannes
¢ Le réseau présenté dans la figure 1V.17 est I’intervalle de la décélération de motopompe
N°1.

¥  Réseau 5 : décélération motopompe 1

e s s e
Lommentalire

200 200
HWMD200 HWMD200
*Pourcentage *Pourcentage
de niveau de niveau
d'huile 1~ d'huile 1* o ~ ".-EQEU-
1 1 : MOVE : Pt
==
i Real !- ________ | Rea |- ___________________ -EEN EN'DE- ______ (S p==mnt
50.0 80.0 200N |
| | owa:p
L GL.IT'I: “Accélération”:P

Figure IV.17 : L’intervalle et la consigne de décélération de la motopompe N°1

O

¢ Lafigure 1VV.18 représente I’intervalle et la consigne d’arrét de la motopompe N°1 et la

fermeture des vannes.
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- Réseau 6 : arretde motopompe 1
200
% MDZ00
Powiromn Toge
dhe v
dhuil=1" . _ “-“:l::ﬁ:l
[J— [TTMERETT M1
— 1 1
S L s L W
an.C N i |
1
i | RQWZ:P ; =OLD
& e firzf a ! By -
L ouT1lCAcsidnfio | B
———f e ———— 1
|
|
! %052
! By
¥R ___,
R
1
|
| %05.3
I ..I‘I.1 .
1
e
1
|
! %046
I "EWEl"
[SSE  W -

Figure V.18 : La consigne d’arrét de la motopompe N°1
¢ Quand le niveau d’huile atteint la valeur qui est inférieure a 20 % dans la cuve de la
Remplisseuse 1, et la motopompe en état de 1’arrét (peut étre endommagg) 1’alarme pl va
déclencher.
La figure 1VV.19 représente la condition qui di au déclenchement de I’alarme pl

- Réseau 7 : defaut1

L Crio Inrc

200
D200
*Pourcentage
dEI" nl*_.reaL.ll U060 061
d'huile 1 "hi1" "Alarme p1”
1 1 '
< 1 A
EHEEI !- --------- l'f’r ------------------------------------- -{ }----4
200

Figure 1V.19 : Condition de déclenchement de I’alarme primaire (Alarme P1)
++ Lors de déclenchement de I’alarme primaire, on doit attendre une minute pour la vérification

des filtres et de les réparer s’ils sont endommagés. Sinon, apres avoir écoulé-le temps de
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temporisation, I’alarme 1 sera actionnée Apres cela, la motopompe de secours N°1 est lancé

a partir du pupitre.

< Lafigure V.20 représente la temporisation et la condition qui d0 au déclenchement de
I’alarme primaire 1 (générale).

- Réseau 8 : Tomporisation

Waslsslsals =1
LEn clriallre

T# OIS
B2
“Tom porization P
%061 i 7' “sortiede
Alarmep I Time ! tom porisation 17
[ |
b obo-eee- i Q= 4 Fe-m
el s 1
bl o FT ]
i L T#OMS
= : WD
1 I Ti1"
I._-____-_E_rd
- Réseau 9 : Alarme 1
200
TalD 200
“Fourncentage
denivesu ,%"":1'1
d'huile 1= sorticde W%E.0 %IB 2
tom porisation 17 "K11" “Alarme1”
1 = 1
1 [ | 1
IResl F———————=—"1 M~~~ —— -~~~ ——-———————=— -t ke
1

Figure 1V.20 : Condition de déclenchement de I’alarme 1
B. Bloc « FC2»
Le bloc FC2 contient plusieurs réseaux au but de fonctionnement de la motopompe 2, ainsi que
les vannes.

+«» La figure 1V.21 représente le réseau de la mise en marche et 1’arrét de motopompe 2.
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*  Réseau 1 : motopompe 2

Comrmentaire

%0 6 %07 Y06 7
“Marche M2" “arret m2” “nz2"

] | | [ =\

1 1 171 12

U067

2

] |

Figure 1V.21 : représente le réseau de marche et arrét de motopompe 2

«» La figure 1V.22 représente le réseau de 1’activation du transmetteur de niveau de la cuve

dans la remplisseuse N°2.

= Réseau 2 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 2

Commentaire

11 W0 4 b |
“activer T2" “arret T2" "activation T2"
| V1 (s)

S0

"activation T2"

Figure V.22 : Mise en marche de transmetteur de niveau N°2

+« La figure V.23 représente un réseau de fonctionnement de transmetteur de niveau N°2.
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= Réseau 3 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 2

Commentaire

o

"activation T2"
] 1

]
awa

“transmetteur
de niv 2" —
80.0 —
2000 —

FALSE
M0 4

"Tag_3" --

EM

HI_LIM
LO_LIM

BIFOLAR

SCALE

EMNO

RET_VAL

ouT

1650000
w2

—"Tag_4"

200
D202
"Pourcentage
de niveau

— d'huile 2"

Figure 1V.23 : Fonctionnement de transmetteur de niveau N°2

<+ Le réseau présenté dans la figure 1V.24 ci-dessous nous permet d’effectuer la mise en marche de la

motopompe N°2 et son intervalle d’accélération, ainsi que le fonctionnement des vannes.

¥ Réseaud : Mise enmarche de la motopompe 2

i $a1F
Lommentaire

20.0 20.0
%MD202 LMD202
"Pauroentage "Paurcantage
denivey demivesy
dhuilel” dhuile2”

"@pu2

%131

.

%103
"apEVE"
| |

%I1.6

%06.7
1

EN END
1300 N
ot

190
W

—"Aelérgion”

RO
"N

I b
%05.4
1
_:H.]_|
%®06.5
e
S —
%G

"EVE"

— b

Figure 1V.24 : Mise en marche de la motopompe N°2 et le fonctionnement des vannes

+» Le réseau présenté dans la figure 1V.25 est I’intervalle de la décélération de motopompe

N°2.

73




Chapitre IV Programmation et supervision

*  Réseau 5 : décélération motopompe 2

Commentaire

200 200
WaD202 WaD202
"Pourcentage "Pourcentage
e 2 e 2 oy — : 7
1 1 “capEV2” 1 MOVE | "Mz
1 ol IR (R AR I I 1 L T
:Heal !- '=EN EMD:' =
- SO0 I|N 1
50.0 80.0 . ] ]
! 1 %Qwa:p
I

ouTi b "Accélération™:F

Figure 1V.25 : L’intervalle et la consigne de décélération de la motopompe N°2
« Lafigure IV.26 représente I’intervalle et la consigne d’arrét de la motopompe N°2 et la
fermeture des vannes.

= Réseau 6 : arretde motopompe 2

2000
% MD202
“Paurceings
deni vy -
dhuil=2" __ __ q"":hj"
P T MANE 'i M2z
1 =l I—————————————————————,h'* L2 | - !
i 1 | 1
80,0 {IN i !
1
| | WOW2:P ! O
=8l =t o™ [ i
Ny — Ao=lenRon H =
- ————l
1
i
I %05.4
i alrh
[T - I TR
S
1
1
H %05.5
| o
1
g
1
1
1
i %046
l "EWEl"
N 3 W

Figure 1V.26 : Consigne d’arrét de la motopompe N°2

¢ Quand le niveau d’huile atteint la valeur qui est inférieure a 20 % dans la cuve de la Remplisseuse

N°2, et la motopompe en état de I’arrét (peut étre endommagé) 1’alarme primaire va déclencher.

La figure IV.27 représente la condition qui dd au déclenchement de I’alarme p2.
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- Réseauw 7 : defaut2

20003204
TMD200
*Pourcentage

de niveau
d'huile 17 o 062 .
Alarme p2

Figure 1V.27 : Condition de déclenchement de I’alarme primaire (Alarme P2)

% Lors de déclenchement de I’alarme primaire on doit attendre une minutes pour la
vérification des filtres, et de les réparés c’est ils sont endommagg, c’est non aprés avoir
terminé le temps de temporisation L’alarme 2 va signaler. Aprés ce signal en doit activer
la motopompe de secours N°1 a partir de pupitre.

La figure 1V.28 représente la temporisation et la condition de déclenchement de 1’alarme 2

(générale).

= Réseau 8 : Temp de vérification des filtres
T# 1M
%DE1
tEf"FlEfI:'.HIEﬂ z P
Wl 2 TON “sortiede
"Alarmepz” Time tom porisation 27
] G
e FT T 1M
IO 2
ET T2

- Réseau 9 : Alarme 2

200
oD 202
“Fou rcentage
denivezu ,%m'i
d'huilez" sortie de ®OE.7 l63
tom porisation 27 “Mz” “Alarmez”
n = 1 ;
1 [ |
I Resl I__________' ___________ 'Lr"'l'________________________: }'____'
1 1

Figure 1V.28 : Condition de déclenchement de 1’alarme 2

e
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C. Bloc « FC3»

+ Le bloc FC3 contient plusieurs réseaux au but de commander la motopompe de secours 1,
en respectant plusieurs conditions manuelles et automatiques.

La figure 1V.29 représente les réseaux de la mise en marche et I’arrét de la motopompe de

secours N°1.

Titre du bloc Motopompe de secours 1
Réseau 1 : motopompe s1
Réseau 2 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 1
Réseau 3 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 1
Réseau 4 : Mise en marche de la motopompe de secours 1 qui remplace la motopempe 1
Réseau 5 : décélération de la motopompe de secours 1
Réseau & : arret de motopompe secours 1
Réseau 7 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 2
Béseau B : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 2
Béseau 9 : Mise en marche de la motopompe de secours 1 qui remplace la motopompe 2
Réseau 10 : décélération motopompe de secours 1
Réseau 11 : arretde motopompe de secours 1
Figure 1VV.29 : Motopompe de secours N°1

<+ La figure IV.30 représente le réseau de la mise en marche et ’arrét de motopompe de secours N°1.

*  Réseau 1 : motopompe sl
a8 2 W05 1.2 13 Q7 4
“Alarme 1" “arretmi” “Marche hz1” "Arret Wz 1" METT
1 Fmm——m———ee| pee—- T s T T'—“i F-—
I I I
i i i
I Q7 4 I I
i M1 i i
I . I I
(SR N S — :
I
i
W8 3 WO 7 W12 W13 !
"Alarme 2" “arret m2" “Marche hz1” "Arret Wz 1" :
J Ny B— el S e VS —'
I I
I I
I I
1 T A 1
i M5 i
I ' I
ey b

Figure 1V.30 : Mise en marche et I’arrét de la motopompe 1
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2

% Le réseau présenté dans la figure 1V.31 ci-dessous nous permet d’effectuer la condition de la mise
en marche et ’arrét de la motopompe de secours N°1 et son intervalle d’accélération, ainsi que le

fonctionnement des vannes.

¥  Réseau 4 : Mise enmarche de la motopompe de secours 1 qui remplace la motopompe 1

200 200
%MD200 %MD200
"Pauremtags "Pauremntage
%182 frtord fiird %127 %116 %103 %115 wgra
“Alarme1” - “m@ph'1” "@pEVE " “@pbvl” TTMRE S “ME1"
I
RSO R R SRS A - - U |3 S
20.0 500 1300 N i I
I
| | wwz b wpdo
o4 5l drafn” 1 Lk
L_____C_I.I_T_1_= Al érafion ! 201
RS | 3 T
|
!
LomE2
! -
i_____:!a e
I
i
b omgsa
| -
]
LS o
|
|
YT
-t
]
T —

Figure 1V.31 : Mise en marche de la motopompe de secours N°1et le fonctionnement des vannes

¢ Le réseau présenté dans la figure IV.32 ci-dessous nous permet d’effectuer la condition de la mise
en marche et I’arrét de la motopompe de secours N°1 et son intervalle d’accélération, ainsi que le

fonctionnement des vannes.

*  Réseau9 : Mise en marche de la motopompe de secours 1 qui remplace la motopompe 2

200 200
TWMD202 %wMD202
“Pauromtage "Paurcentage
denivey denivmy
WIE3 Jhuile2” dhuile2" %116 %130 %03 W3 W74
"Alarmel” "@pEyl" "@pvl” "pEvEl” @l ™ Hi 5.7, i} "M
1
J S s | T s [t [ et - | Sy
maow ;
1
| |oww2 L mou
LT At i "BV
e _———
|
i
! w04
1 e
i
At
1
i
1 %065
! 1®
L
|
i
! %06
I "EWE"
!—-—--{5 b

Figure 1VV.32 : Mise en marche de la motopompe de secours N°1et le fonctionnement des vannes
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» Indication
Pour bien comprendre le fonctionnement de la motopompe de secours N°1, ainsi que les
conditions de la mise en marche veuillez voir I’annexe 7 qui représente tous les réseaux de
bloc « FC3 ».

V.11 Supervision [20]

La supervision est un Ensemble d’outils et de méthodes utilisées pour faire fonctionner un
processus industriel en situation normale, ainsi qu’en présence de défaillances. Elle est aussi
une technique industrielle de suivi et de pilotage informatique de procédés de fabrication
automatisés. La supervision concerne l'acquisition de données (mesures, alarmes, retour d'état
de fonctionnement) et des parametres des alarmes (retour d'état de fonctionnement) et des
paramétres de commande des processus généralement confiés a des automates programmables.
IVV.11.1 Objectif de la supervision [20]

L’objectif de la supervision consiste au :
— Contréle de la disponibilité des services/fonctions ;
— Controdle de I’utilisation des ressources ;
— Veérification de leurs suffisantes (dynamique) ;
— Détection et localisation des défauts ;
— Diagnostic des pannes, prévenir les pannes/défauts ;
V.12 Interface homme machine IHM

L’THM ou le pupitre centralise le contrdle du processus sur un seul écran. Ce dernier affiche
plusieurs informations qui facilitent lacommande du procédé. En outres les API ils sont utilisés
pour afficher I'état des entrées/sorties et les alarmes du systeme.

V.12.1 Etapes de réalisation de I’interface homme-machine
Pour réaliser le pupitre on doit suivi les étapes suivantes:

— La création et la configuration d’THM ;

— Interconnexion avec I’API ;

— Crée un tableau des variables IHM ;

— La programmation et la simulation.
IV.12.2 Création de 'IHM
Dans le but de faciliter la commande et superviser I’état de différents motopompes, on doit
créer un pupitre qui relie entre I’homme et la machine qui nous permet de :

— Indication les alarmes qui dut a I’arrét de la production.
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— Déclencher les motopompes, ainsi que les motopompes de secours (Marche, Arrét)

automatique a partir de pupitre au lieu manuellement en respectant les conditions.
1VV.12.3 Choix de I’interface IHM
Le pupitre ou I’THM doit répondre a des critéres spécifiques :

Souplesse et robustesse : L'interface doit étre flexible et résistante, et elle doit
fonctionner de maniére fiable dans des conditions variables.

Adaptabilité et disponibilité pour I'opérateur : Il est essentiel que l'interface puisse
s'ajuster en fonction des préférences et des exigences de l'opérateur, tout en restant
facilement accessible et disponible selon les besoins.

Prédictibilité du comportement du systeme : L'interface doit fournir a I'opérateur des
informations claires et des réponses cohérentes pour lui permettre de comprendre et
d'anticiper le fonctionnement du systeme en fonction de ses actions.

Reéduction du temps de recherche d'informations : I’interface doit minimiser le temps
a ’operateur pour trouver I’information nécessaire, en fournissant une organisation
logique des données et des fonctionnalités de recherche efficaces.

Facilitation de la recherche de t&ches : L'interface doit rendre les taches recherchées
par I'opérateur plus faciles a réaliser en proposant des commandes intuitives, des

options de navigation claires et des aides contextuelles.

Dans notre armoire électrique on a choisi le pupitre HMI_1 [TP1500 Comfort] qui est

représenté dans la figure 1V.33 :

HMI_1

O
» 2]

Figure 1V.33:I’'IHM HMI 1 [TP1500 Comfort]

1VV.13 Etablissement d'une liaison directe

La liaison directe de type MPI entre I’'IHM et 1’automate (CPU) et la partie essentielle qui

permet de lire les données de la mémoire de I’automate.

La figure V.34 représente la liaison MPI entre I’THM et 1’automate (CPU).

e
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PLC_1 HMI_1

CPU 314 TP1500 Comfort D

MPI_1

Figure 1V.34. Liaison MPI établie entre CPU et IHM
V.14 Variables IHM

On distingue deux types de variables :
% Variables internes : n’ont aucun lien avec I’automate et elles sont enregistré dans la
mémoire de pupitre.

% Variables externes : permettent communiquer entre un pupitre et un automate.

1VV.14.1 Table des variables IHM

La figure 1V.35 ci-dessous représente la table des variables IHM

Table de variables standard

Mom - Type de données Connexion Mom AP
5 | Alarme p1 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
g | Alarme p2 Bool HMI_Liaisan_1 PLC_1
| arret ml Bool HMI_Ligizomn_1 PLC_1
e | arret mz2 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
| capEV1 Bool HMI_Ligizomn_1 PLC_1
T | capEV2 Bool HMI_Ligisan_1 PLC_1
e | capEVs1 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
| capVi Bool HiI_Ligizon_1 PLC_1
5 | capV2 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
8T | EV1 Bool HMI_Liaisan_1 PLC_1
T | Ev2 Bool HMI_Ligizomn_1 PLC_1
T | EVE1 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
| Ty Bool HMI_Ligizomn_1 PLC_1
T | M2 Bool HMI_Ligisan_1 PLC_1
e | Marche k1 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
| Marche M2 Bool HiI_Ligizon_1 PLC_1
T | M5 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
g | V1 Bool HMI_Liaisan_1 PLC_1
T | v1(1} Bool HMI_Ligizomn_1 PLC_1
e | W2 Bool HKI_Ligisan_1 PLC_1
| V2(1) Bool HMI_Ligizomn_1 PLC_1
T | Alarme 1 Bool HMI_Ligisan_1 PLC_1
0| Alarme 2 Bool l?” HMI_Ligisan...| ... PLC_1 _[

Figure 1V.35. Variables IHM.
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IV.15 Création des vues

La création des vues dans une interface (IHM) dépond de la plateforme que nous voulons
utiliser. Pour cela on a inséré des objets sous WinCC sur TIA PORTAL puis on les configure
en fonction des exigences de notre processus.
Notre projet dans 1’unit¢ de conditionnement d’huile sera représenté dans une seule
vue principale ou nous allons suivre la mise en marche des motopompes et leur arrét ainsi que
le déclenchement d’alarme afin de les remplacer avec une motopompe de secours.
IV.15.1 Création de vue principale

Cette vue nous affiche les différents éléments dans notre projet (motopompe, électrovanne,
échangeur a plaque,...), leur états et les différents boutons.
La figure 1V.36 représente la vue principale du pupitre.
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Figure 1V.36: Vue principale.

«» Le tableau IV.1 représente les différents boutons existent dans la vue principale et leur role
selon les variables que nous avons affectées a chacune.
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Tableau V.1 : Différents boutons existent dans la vue principale

Bouton

Réle

Mise en marche de motopompe 1

Mise en arrét de la motopompe 1

Mise en marche de motopompe 2

Mise en arrét de la motopompe 2

Mise en marche motopompe de secours pour remplacer
motopompe 2

Mise en arrét de la motopompe de secours

Mise en arrét de la motopompe de secours

Mise en marche motopompe de secours pour remplacer
motopompe 1

signalisation de I’larme sans aucun défaut dans la
motopompe

330n0nanan

signalisation de I’larme avec défaut dans la motopompe

% Les vues

Dans ce tableau ci-dessous nous montre les composants selon leur mode d’activation.
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Tableau 1V.2: Représentation des éléments des vues

Composants

Non actif

Actif

Electrovanne

i

E

Motopompe

=

Echangeur a plaque

Toujours actif

IV.15.2 Configuration des électrovannes
> Animation

Lorsque la variable de sortie est mise a "1" 1’électrovanne va étre visible en vert ce qui
signifie I’ouverture de la vanne, lorsque la sortie est mise a "0" 1’¢électrovanne vert sera invisible
et la vanne rouge va apparaitre ce qui signifie la fermeture de vanne.

La figure 1V.37 représente la configuration de I’animation d’une électrovanne.

Visibilité
Processus Visibilité
Variable : () visible
Evi = () Invisible
@) Flage pe: 1 [3

¥
() Bit unique

Figure 1V.37 : Animation d’électrovanne de charge
IV.15.3 Configuration des motopompes
» Animation

Lorsque la variable de sortie est mise a "1" la motopompe va étre visible en vert ce qui
signifie la mise en marche de la motopompe, lorsque la sortie est mise a 0" la motopompe avec
le couleur rouge va apparaitre ce qui signifie 1’arrét de motopompe.

La figure V.38 représente la configuration d’une pompe

Visibilité
Processus Visibiliteé
Variable - ) visible
I (=] (O Invisible
® Flage De: |1 3
¥
() Bitunique E

Figure 1VV.38 : Animation de la motopompe
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IV.15.4 Configuration des boutons

» Animation : chacun de nos boutons est animé par une couleur selon la variable qui nous
lui avons associé.

» Evénement : Chaque bouton est associé a un mémento, en appuyant sur le bouton, nous
changeons I’état de ce mémento dans 1’automate soisa "1" oua "0".

La figure 1V.39 Représente un exemple de configuration d’un bouton.

Représentation
Variable Type
Nom : | Marche M1 EIR {*) Plage
Adresse @ %00 O Flusieurs bits
gitunigue [0 [¥]
Flage « Couleur d'arriére-p.  Couleur d'avant-pl.. Clignotement
0 |~/ z55:00  [=|Ilooio [=] non [+
1 153102 Joioio Nen
<@ jouters

Figure 1V.39 : Configuration du bouton de mise en marche de motopompe 1
IVV.16 Compilation et simulation
A I’aide du simulateur S7- PLCSIM de TIA PORTAL qui nous fournit une interface simple,
nous allons pouvoir visualiser et modifier ou forcer les différents objets tels que les variables
d'entrée et de sortie.

La figure 1V.40 représente ’interface de simulation PLCSIM.
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Fichier Edition Affichage Insertion CPU Exécution Options Fenétre 7
D& | [pesmmpy ]| 4 E R By B | K2 ‘
WI[ER| w1 o

.

@ (= [(=][Ee (oo (= |En o)== Ee: (== |[=]
HE 1 Aune [iB0 [Bis <] || B9 [gs =] || B2 [Bits  ~]
=QENFH““ 7654 3210 ||7654 3210|7654 2210
DSTDPI_STDP MHESI ¥ »FIOCW ICWFEC CCFV ||IMFMIT T

Be (=]e[=]Bwv. ol @/[=][Ewm. =] o |[=]|BAd. == =]

[EE fgit: =] || [mMD200 |Décimal >| || [MD202 |Décimal ~| || |MEW jBit: =]
FES4 3210 7ES54 3210
Il el Sl o 1101004800 i i o

Eoss (o] ®[=]|[Eaes =)= =]

[oBE lBit: =]
7854 3210 |l7654 3210
rCrr rrrr |Rrrr FrEe

Figure 1V.40 : Interface de simulation PLCSIM
« Dans ce qui suit, nous pouvons voir le déclanchement et 1’arrét des vannes et les

motopompes dans le pupitre, et de forcer les entrées pour pouvoir basculer notre systeme.

La figure 1V.41 ci-dessous la supervision de notre processus apres la simulation.
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Figure 1V.41 : simulation et supervision

Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons introduit un cahier de charges pour 1’unité de
conditionnement d’huile pour bien comprendre le fonctionnement du systeme afin d’établir un
GRAFCET qui répond convenablement aux exigences du cahier de charges.

Ensuite, nous avons présenté I’automate S7-300 et les différentes étapes de la création d’un
programme sous logiciel TIA PORTAL, avec un apercue des différents blocs de réseau et les
tables de variables que nous avons utilisé lors de 1’¢élaboration du programme.

En fin, nous avons utilisé les états des variables pour exploiter les performances de Win
CC Flexible sous TIA Portal dans le but de gérer et de créer les interfaces graphiques avec des

animations et des visualisations utilisées.
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Dans ce présent travail, nous avons réalisé 1’étude et le redimensionnement de 1’unité de
conditionnement d’huile (CDH) de groupe CEVITAL a BEJAIA. Ceci nous a permet de
découvrir D’environnement industriel, de combler nos lacunes et d’approfondir nos
connaissances dans le domaine des installations électriques. Elle nous a permis également de
toucher a la pratique, de maitriser la méthodologie du calcul de bilan de puissance, des
techniques de la protection du matériel et des personnes, ainsi d’acquérir des connaissances
dans les techniques de dimensionnement des armoires électrique, et la maitrise de bonne
exploitation électrique.

Nous avons étudié en détail les caractéristiques des différentes parties de I’installation, en
commencant par le calcul des sections de cables selon la chute de tension et 1’échauffement.
Pour ceci nous étions amenés a calculer les courants de courts-circuits dans chaque troncon du
réseau. Nous avons constaté ensuite qu’il est indispensable de calculer les efforts
électrodynamiques pour dimensionner les jeux de barres du TGBT.

Par la suite, nous avons déterminé les résistances et les réactances de chaque partie de
I’installation avec la vérification de la sélectivité qui se fait en comparant les caractéristiques
de chaque disjoncteur avec celles de la protection située immédiatement en amont.

Ce théme nous a permet de découvrir un nouveau logiciel (TIA PORTAL 15.1), qui est
utiliser dans le domaine professionnelle et dans 1’industrie, ou on a amélioré notre connaissance
technique.

Enfin, nous souhaitons que nos résultats soient pris en considération et exploités par
I’entreprise et que notre étude serve de base, aux autres projets d’alimentation en énergie
électrique



Résumé

L'objectif principal de cette étude était d'améliorer I'efficacité et la fiabilité du systeme de
gestion des bacs et des pompes d'huiles finies. L'étude a impliqué une analyse détaillée des
besoins en termes de capacité et de fonctionnalités du systéme de gestion des bacs et des pompes
d'huiles finies. En se basant sur ces exigences, I'armoire électrique a été redimensionnée pour
accueillir tous les composants nécessaires, tels que les contacteurs, les relais, les disjoncteurs,
les variateurs de fréquence et les interfaces de communication.

Gréace a l'utilisation du logiciel TIA Portal, la programmation des vannes automatiques a été
réalisée pour garantir un contrdle précis du flux d'huile vers les remplisseuses appropriées. De
plus, les motopompes principales ont été configurées pour étre activées automatiquement en
fonction des niveaux d’huile dans les remplisseuses, tandis que les motopompes de secours ont
été programmeées pour prendre le relais en cas de défaillance des pompes principales. Pour
assurer une surveillance et un contréle efficaces du systéme, la supervision a été mise en place
avec WinCC Basic.

Abstract

The main objective of this study was to improve the efficiency and reliability of the
management system for tanks and finished oil pumps. The study involved a detailed analysis
of the needs in terms of capacity and functionality of the management system for the tanks and
the finished oil pumps. Based on these requirements, the electrical cabinet was resized to
accommodate all the necessary components, such as contactors, relays, circuit breakers,
frequency converters and communication interfaces. Through the use of the TIA Portal
software, automatic valve programming was performed to ensure precise control of oil flow to
the appropriate fillers. In addition, the main motor pumps have been configured to be activated
automatically depending on the oil levels in the fillers, while the standby motor pumps have
been programmed to take over in the event of failure of the main pumps. To ensure efficient
monitoring and control of the system, supervision has been implemented with WinCC Basic.

The main objective of this study was to improve the efficiency and reliability of the
management system for tanks and finished oil pumps. The study involved a detailed analysis
of the needs in terms of capacity and functionality of the management system for the tanks and
the finished oil pumps. Based on these requirements, the electrical cabinet was resized to
accommodate all the necessary components, such as contactors, relays, circuit breakers,
frequency converters and communication interfaces. Through the use of the TIA Portal
software, automatic valve programming was performed to ensure precise control of oil flow to
the appropriate fillers. In addition, the main motor pumps have been configured to be activated
automatically depending on the oil levels in the fillers, while the standby motor pumps have
been programmed to take over in the event of failure of the main pumps. To ensure efficient
monitoring and control of the system, supervision has been implemented with WinCC Basic.
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ANNEXE

Tableau 1 : Détermination de la lettre de sélection en fonction du mode de pose

type d’'éléments mode de pose lettre
conducteurs de sélection
conducteurs et @ sous conduit, profilé ou goulotte, en apparent ou encastré | B
cables multiconducteurs e sous vide de construction, faux plafond
® sous caniveau, moulures, plinthes, chambranles
e en apparent contre mur ou plafond C
e sur chemin de cables ou tablettes non perforées
cables multiconducteurs e sur échelles, corbeaux, chemin de cables perforé E
e fixés en apparent, espacés de la paroi
e cables suspendus
cables monoconducteurs | e sur échelles, corbeaux, chemin de cables perforé F
e fixés en apparent, espaces de la paroi
e cables suspendus
Tableau 2 : Le facteur de correction K1
lettre de sélection cas d'installation Ki
B o cables dans des produits encastrés directement dans 0,70
des matériaux thermiquement isolants
e conduits encastrés dans des matériaux thermiquement isolants | 0,77
e cables multiconducteurs 0,90
e vides de construction et caniveaux 0,95
C ¢ pose sous plafond 0,95
B,C,E.F e autres cas 1

Tableau 3 : Le facteur de correction K2

lettre de | disposition des facteur de correction K2
sélection | cables jointifs nombre de circuits ou de cables multiconducteurs
1 2 3 4 5 6 7 8 9 12 |16 |20
B,C,F encastrés ou noyés 1,00|0.80|0,70|0,65|0,60|0,55|0,55|0,50|0,50|0,45(0,40|0.40
dans les parois
C simple couche sur 1,00|0.,85|0.79(0.75|0,73|0.72|0,72|0,71| 0,70| Pas de facteur
les murs ou les planchers de réduction
ou tablettes non perforées supplémentaire
simple couche au plafond | 1,00/ 0.85|0.76(0.72| 0.69| 0,67 |0,66|0,65(| 0.64| pour plus de
E.F simple couche 1,00|0,88|0,82|0,77|0,75(0,73|0,73|0,72|0,72| 9 cables.
sur des tablefttes
horizontales perforées ou
sur tablettes verticales
simple couche 1,00|0,88|0,82(0,80(0,80(0,79|0,79|0,78| 0,78
sur des échelles a cables,
corbeaux, etc.

Lorsque les cables sont disposés en plusieurs couches, appliquer en plus un facteur
de correction de :

e 0,80 pour deux couches

e 0,73 pour trois couches

e 0,70 pour quatre ou cing couches.




Tableau 4 : Le facteur de correction K3

ANNEXE

températures | isolation
ambiantes élastomere polychlorure de vinyle polyéethyléene réticulé (PR)
(°C) (caoutchouc) (PVC) butyle, éthyléne, propyléene (EPR)
i0 1,29 1,22 1,15
15 1,22 1,17 1,12
20 1.15 1,12 1,08
25 1.07 1.06 1.04
30 1.00 1,00 1.00
35 0,93 0,94 0,96
40 0.82 0.87 0.91
45 0,71 0,79 0.87
50 0.58 0,71 0,82
55 - 0,61 0,76
60 - 0,50 0,71
Tableau 5 : Choix des contacteurs
Puissances normalisées des moteurs Courant Contacts Contacteurs livrés avec bobines Masse
triphasés 50/60 Hz en catégorie AC-3 assigne auxiliaires Référence de base a compléter iz

(8=60°C) d’emploi instantanés par le repére de la tension @
enAC-3 par
440V contacteur
[Tl | Fixation "
220V B0V 415V 440V 500V 660V 1000V
230V 400V G0 W
KW KW KW KW EW KW KW A kg

Avec condamnation mécanique sans verrouillage électrique, raccordement par vis-étriers ou connecteurs

22 4 4 4 55 55 - g 1 1 LC2D0%e 0,687
3 55 55 55 75 715 - 12 1 1 LC2D12ee 0,697
4 75 9 9 10 10 - 18 1 1 LC2D18es 0,707
55 11 11 11 15 15 - 25 1 1 LC2D25ee * 0,787
75 15 15 15 185 185 - 32 1 1 LC2D32es 0,797
9 185 185 185 185 185 - 38 1 1 LC2D3%es 0,807
1 185 22 22 22 30 - 40 1 1 LC2D40Aes 1,870
15 22 25 30 30 33 - 50 1 1 LC2D50Aes 1,830
185 30 37 37 37 31 - 65 1 1 LC2D65Aee 1.890
22 37 45 45 55 45 - 80 1 1 LC2D80es 3,200
25 45 45 45 55 45 - 95 1 1 LC2D9%%es 3,200




Tableau 6 : Sections des conducteurs pour les canalisations non enterrées

ANNEXE

isolant et cond és (3 ou
caoutchouc butyle ou PR ou éthyléne PR
ou PVC |
lettrede | B PVC3 | PVC2 PR3 |  |PR2 |
sélection |[C PVC3 PVC2 (PR3 | PR2
€ PVC3 PYC2 [PR3__ |  |PR2 |
F | PVC3 PVC2 |[PR3 PR2
section 15 |155 (175 [185 [195 |22 23 24 |26
culvre 25 21 124 25 27 30 an 33 36
{mm?) 4 28|32 34 36 a0 |42 45 |49
6 36 41 43 48 51 | 54 58 63
10 50 | 67 60 63 70 |75 80 86
16 68 76 80 B85 94 {100 107 115
25 B9 96 100 [112 |19 127 138 [ 149 | 161
35 110 119 126 138 147  |158 169 185 200
50 134|144 |153 (168|179 (192  |207 | 225 | 242
70 17 184 196 213 229 248 268 289 310
95 207 223 238 | 258 278 1298 328 | 382 |37
120 239 259 2786 299 322 346 3a2 410 437
150 299 319 344 371 395 441 473 S04
185 341 364 392 424 450 506 542 575
240 403 430 | 461 500 |538 599 | 641 679
300 464 497 530 576|621 B43 | ™41 783
400 656|754 825 940
500 749 | 868 946 1083
630 855 11005 11088 1254
section 2,5 165 |185 |195 |21 23 |25 26 28
aluminium [ 4 22 |25 26 |28 31 |33 35 |38
(mm?) 6 28 |32 33 |36 39 |43 45 [ 49
10 39 |44 46 |49 54 58 62 | 67
16 53 59 61 66 73 77 B4 N
25 70 73 78 83 90 97 101 108 121
35 86 20 96 103 112 120 126 135 150
50 104 110 117 125 136 146 154 164 184
70 133 140 150 160 174 1187 198 211 237
95 161 170 183 195 211|227 241 257 289
120 186 197 212 226 245 1263 280 | 300 337
150 227 245 261 283 304 324 346 389
185 259 280 298 323 347 3M 397 447
(240 305 (330 352 382 [400 439 [ 470 |S530
300 351 381 406 440 4T 508 543 613
400 526|600 | 663 740
500 610|694 770 856
630 711|808 |8g9 996
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CDH/PLC_1 [CPU 314]
Variables API
Nom Type de données Adresse Réma-  Accessi- Ecriture Visible  Surveillance Commentaire
nence  bledep- autorisée dansI'in-

uis apartir  génierie

IHM/OPC de IHM

UA IHM/OPC

1 1 UL | |

-0 EV1 Bocl %0Q4.0 True True True électrovans motopompe 1
Fal EV2 Bocl %04.1 True True True |électrovane matopompe 2
-0 EVS1 Bocl %046 True True True électrovans motopompe secours 1
-0 W1 Bocl %Q5.2 True True [True électrovane s1
Q W1 Bocl %Q5.3 True True True |électrovane 51
-0 W2 Bocl Q5.4 | True True True |#lectrovane s2
-0 wz2' Bocl %GQ5.5 True True True électrovane s2
-0 M1 Bocl %Q6.0 True True True |motopompe 1
] M2 Bocl %06.7 [ True True [True .motopornpe 2
Q Ms1 Bocl %0Q7.4 True True True .mutopompe secours 1
-0 Marche M1 Bocl %0.0 True True True
o sor Int %QW1 [ True True True
-0 Accélération Int %QW2 True True [True
=] defaut Bocl %l1.4 True True True
a capEV1 Bocl w15 True True True
=a capEv2 Bocl %16 True True [True
-0 capy1 Bocl W26 True True [True
O capvt’ Bool 2.7 [ True  True  True
Q w2 Bool %3.0 True True True
-0 caph2' Bocl %31 True True [True
=0 Alarme 1 Bocl %I8.2 | True True [True
-0 Alarme 2 Bocl %I8.3 True True [True
-0 transmetteur de niv 1 Int kW True True [True
Q Tag_3 Bocl WBMO.4 True True [True
-0 activation T1 Bocl %MO.3 True True True
-0 Tag_4 Word FMW2 | True True True
g  START Bool EM0.0 [ True  Troe  [True
-0 activation T2 Bocl BMO1 True True [True
=] arret T1 Bocl %05 | True True [True
Cul Pourcentage de niveau d'huile 1 Real %hD200 | True True [True
-a T1 Time %ID10 True True True
-0 sortie de temperisation 1 Bocl %%M1.2 True True True
=0 transmetteur de niv 2 Int MW | True True [True
=] Pourcentage de niveau d'huile 2 Real %MD202 True True True
-0 sortie de tompoerisation 2 Bocl %EM1.3 True True True
=0 Alarme p1 Boal Q6.1 True True True
-0 Alarme p2 Boal Q5.2 True True True
..u T2 Time *®ID12 | True True True
@  cpEvst Bocl %03 | True True True
-0 arret T2 Bool 0.4 True True [True
..Q arretm1 Bocl %I0.5 | True True [True
-0 Marche M2 Bocl %l0.6 [ True True [True
-0 arretm2 Bocl %0.7 True True True
Q activer T1 Bocl %l1.0 True True [True
=a activer T2 Bocl %11 [ True True [True
-0 Marche Ms1 Bocl %l1.2 True True [True
-0 Arret Ms1 Bocl 1.3 | True True True




ANNEXE

Totally Integrated
Automation Portal

CDH /PLC_1 [CPU 314] / Blocs de programme
Bloc_1 [FC1]

Bloc_1 Propriétés

Nom Bloc_1 Numéro 1 Type FC Langage CONT
Numéroration  Autcmatigue
Titre Matapompe 1 Auteur | Commentaire Famille
Version 0.1 ID utilisateur
Bloc_1
Nom Type de données Décalage Valeur par déf. ‘Commentaire
Input
Output
InCut
Temp
Constant
w Return
Bloc_1 Void
Réseau 1 : motopompe 1
w00 %05 6.0
“Marche M1® “arretemt® w1
L it {5 —
#0650
s
—
Réseau 2 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 1
w0 w05 HMO3
*activer T1* “arret I “sctivation T1”
—t % { —
EMO3
“activation T1*
Réseau 3 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 2
M3
activation T1 SCALE
1 ENg
waw “mwz
“tranzmetisur RET_VAL — Tag_&"
deniv ity
5 HMDZ0D
500 HLLM Peurcerlage
200 — Lo UM de riveau
P ouT — dhuile 1
“Tag ¥ — HPOLAR
Réseau 4 : Mise en marche de la motopompe 1
EMD200 %MDZO0
“Saurseniage “Bourcentage
i e w6 =27 w03 N5 Q60
e chuile 1 e “caal “zapEVET” ezl MOVE e
e —1t it it 't oo {sh—
20.0 500 00— *qwz
oUTY — Accdlération” %040
B
{5 —
Q5.2
s
STy —
=053
s
AR
QLS
ity
L (e
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Réseau 5 : décélération motopompe 1

Réseau 6 : arret de motopompe 1

Réseau 7 : defaut 1

Réseau 8 : Tomporisation

Réseau 9 : Alarme 1

=MD200 *MDZ00
*Baurcentsge *Pourcentage
i e riveas
dhuile 1 e
| < Move i
™ EN ENQ ————{ 5 }——
a0.0 SN TOWZ:P
QUTT — “Accdlération” F
06.0
MOVE W
EN  ENOD {R p—t
O UOWIP
QUTY — Aecdlération™:? Q40
vt
L R —
052
ur
F—Arb—
053
s
—{Fp—
5
Vst
(R}
=MD200
“Paurceniage
de niveay
] %060 =061
dnae : i Alarme p1
- A i
Inn|| i/t { F—
%0a2
“Tomperization® .
%061 TON .
*Alarme 1 Time
k N o
TEEGE T w10
BT
=MD200
“Baurcenizge
e niveay
) w060 a2
e ; NI “Alarme 1
= 1t Y "
Reat [ it 4 { —
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CDH /PLC_1 [CPU 314]/ Blocs de programme

Bloc_2 [FC2]

Bloc_2 Propriétés

Nom Bloc_2 Numéro 2 Type FC Langage CONT
Numéroration  Autcmatigue
Titre Matopompe 2 Auteur Commentaire Famille
Version 0.1 1D utilisateur
Bloc_2
Nom Type de données Décalage Valeur par déf. Commentaire
Input
Output
InQut
Temp
Constant
w Return
Bloc_2 Void
Réseau 1 : motopompe 2
w06 LT E) 067
“Marche M2 “arret I R
it 4 {3 —
HQET
e
—
Réseau 2 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 2
1 =04 MO
“aciiver TI “arelTI sctivation T2"
4 {sh—
LR
“activation T2°

Réseau 3 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 2

EMO1
“activation T2° SCALE
—en ENQ ——————————
s amwz
“Tranametleur RET_WAL — Tag_%"
'" AMD202
800 — :
=il Bourcentige
200 — 10 UM d riveau
w0 oyt — Fhule
“Tag = — pPOLAR
Réseau 4 : Mise en marche de la motopompe 2
%MD202 %MDZ02
“Pourcentage “Faurcenfage
Gz niveau 4z rivesu
dhuile I dhuile 2 B : e
Al “zapEVET capEVZ MOVE
+ | ] <] 1 ' )k e
Real [ 18=al [ 1T i T r
200 500 #00— N “gwz

“Aecslération”
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Réseau 5 : décélération motopompe 2

wMD202 *MD202
“Paurcenlage “Pourcentage
o I s
zapEVD"
| < | M
| Real | R
0.0 o
Réseau 6 : arret de motopompe 2
MOVE
EN ENO
o N
ourt
Réseau 7 : defaut 2
= nivea
dhuile 17
I = |
Real [
Réseau 8 : Temp de vérification des filtres
“tomparizaion 2*
%062 TON
“Alarme p1° Time
ik N o
TEE0S — BT w2z
ET ara
Réseau 9 : Alarme 2
wMD202
“Paurcentage
de niveau
dhuile 27 ?3‘;.7
=1 1 11

Real [ L Vi
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CDH /PLC_1 [CPU 314] / Blocs de programme

Bloc_3 [FC3]

Bloc_3 Propriétés

Nom Bloc_3 Numéro 3 Type FC Langage CONT
Numéroration  Autcmatigue
Titre |Motopompe de secours 1 Auteur Commentaire Famille
Version ID utilisateur
Bloc_3
Nom Type de données Décalage Valeur par déf. Commentaire
Input
Output
InCut
Temp
Constant
w Return
Bloc_3 Void
Réseau 1 : motopompe s1
%05 w2 %n3 w7
“arretemt® “Marche Ma1® rret bz wE
i | it 11 { F—
w7
izt
L —
wB3 =07 w2 %3
Alarme 2 “arretml” Marche Ma1® et
it i it i/
w074
izt
L —
Réseau 2 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 1
o 05 M3
“activer T1° “arretTI sctivation T1
it i1 { F—
EMO3
“activation T1*
Réseau 3 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 1
EMO3
*activation T1* SCALE
—
waw Hmwz
“tranzmetteur RET_vAL — Tag_%
deniv i’y
o AMDZOD
0.0 —ygICH EI——
20010 1M de niveau
P ouT — dhuie 17
“Tag_¥ — BIFOLAR

Réseau 4 : Mise en marche de la motopompe de secours 1 qui remplace la motopompe 1
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EMD200
“Bourzentage
b priee w2y KL %03 s %q7.4
o “capEVs1® “capEN1” MOVE M
| Real [ { } { EN ENO {5 p—
B wOW2
OUTY — "Accélération” %040
h-U
——Ar —
%052
s
—s —
®Q53
s
(5 —t
w046
TEVELT
s —
Réseau 5 : décélération de la motopompe de secours 1
®MD200 EMD200
“Pourcentage “Baurcentage
EZ e %q74
“hlarme 1% | . | . MOVE “METT
' ] al [ EN ENg——{S
500 B L} TOWZP
oum “Accélération™F
Réseau 6 : arret de motopompe secours 1
%MD200
“Pourcentage
de nivea
s St woe i
I | =
t 1aeal| - EN END {R}—
ED.D = N ROW2:P
OUTi — "Accdldration’:F %qen
-
] R .
=052
-~
——{(a—
®053
i
—Aa—
RO46
CEVETT
e &
Réseau 7 : Activation de transmiteur de niveau de la cuve de la remplisseuse 2
=10 LMD 5 %M
“acliver 1™ CarrelT1 activation T2
k i1 { —
MO
“actlivalion T2"
Réseau 8 : Transmiteur de niveau du la cuve de la remplisseuse 2
SCALE
N ——————
BMW2
RET_VAL — Tag_%"
®MD202
“Pourcentage
o
ouT at r
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Réseau 9 : Mise en marche de la motopompe de secours 1 qui remplace la motopompe 2

EMD202 SMDZ0Z
Peurcenlage “Paurcentage
TS deniveay cenieay w6 LT E) s q74
“Alarme hule2 dhudie apEN2’ “capEVIl” “zaplll MOVE ME1
— Pl |l ! i b it W e 5 —s
1Rea] 1Fest] N
OUT — “Accélération” waa1
TEV2
I ——
®G54
s
s —
®Q55
-
S S
®Q4E
CEVELT
s}
Réseau 10 : décélération motopompe de secours 1
eMD202 ®MD202
“Bourcentage “Fourcentage
de niveau le niveau
huile 2 — it
n:|| } u.:a\I EN  ENO {5}
50.0 a0.0 500N TOW2:P
OUT1 — “Azelération’E
Réseau 11 : arret de motopompe de secours 1
de u
dhuile 27 MOVE ‘113:7)
—' n:ll EN ENO {Rp—s
800 N ROWZ-P
oUTY — “Acclération™? wga1
"EVY
—c R '—1
)54
ur
-—{R}——
55
-
—— R —
Q4.6
"EVSIT
—c R '—1
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CDH /HMI_1 [TP1500 Comfort] / Variables IHM

Table de variables standard [23]

Variable_IHM_1

MNom ariable_IHM_1 Nem d'affichage .Cunnexipn _dlariahla internes
Type de données Int Eléments du tableau © Longueur 2

Adresse Mode d'accés <accés symbeliguex Variable API

Codage Binaire Nem APl

Cycle d'acquisition Mnde d'acquisition  Cycligus en fonctionnement

Haut 2 Haut1 Bas 1

Bas2

Mise & I'échelle ling-  Désactivé Valeur initiale dela 0

pupitre opérateur

plage de valeurs de
I"API

aleur initiale de la

plage de valeurs du
pupitre opérateur

plage de valeurs de
APl

10 variable T eeurinitse
Commentge | commentairesource
Multplerage aribie dindice

Type de confirmation Aucun

Significatif pour GMP Désactivé

Commentaire requis  Désactivé

Marche M2

Nom Marche M2 Nem d'affichage | Connexion _HMLL\aisanJ
Type de données Boal Eléments du tableau 0 Longueur 1

Adresse %I0.6 Mode d'accés |<accésabsolu> Codage Binaire

Nom API PLC_1

pupitre opérateur

plage de valeurs de
I"aP1

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Valeur initiale de la
plage de valeurs de
| I'apl

1D varisble e e niale |
commentaire | commentairesource |
Multiplexage ariable d'indice

Type de confirmation A

Significatif pour GMP Désactivé

Commentaire requis  Désactivé

Marche M2

arret m2

Nom amret m2 Nem d'affichage Connexion

Type de données Boal ‘Eléments du tableau © Longueur 1 ‘
Adresse BI0.7 Mode d'accés =accés absolux Codage \Binaire

Nom API PLC_1

Cycle dacquisition 15 Mode d'acquisition

pupitre opérateur

ID variable

plage de valeurs de
I"aP1

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Valeur initiale

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de

rapl
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commentaire  Commentairesource

ariable d'indice

Type de confirmation 4

Commentaire requis  Désactivé

arret m2

Marche M1

Nom Marche M1 Nem d'affichage Connexion HRI_Lisison_1

Type de données Boal Eléments du tableau 0  Longueur il ‘
Adresse 0.0 Mode d'accés <accés absolus Codage |Binaire

Nom API PLC_1

plage de valeurs de
I"aP1

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de
APl

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Duarable | Valewinitele
commenate  commentairesource

Type de confirmation 4

Commentaire requis  Désactivé

Marche M1

arret m1

Nom arret m Nem d'affichage Connexion HMI_Ligisen_1

Type de données Boal Eléments du tableau © | Longueur 1 ‘
Adresse %I0.5 Meode d'accés <accés absolux Codage Binaire

Nom API PLC_1

Cycle d'acquisiton 1s  Mode d"acquisition

plage de valeurs du
pupitre opérateur

pupitre opérateur
Duvarable | alewmitole
Commentaire _______ Commentaire source |

Type de confirmation 4

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de
AR

Commentaire requis Désactivé

arret m1

Alarme p1

Nom Alarme pl Nem d'affichage __Cunnexipn _HMI_L\ai;un_1
Type de données Boal Eléments du tableau 0 Longueur 1

Adresse %0Q6.1 Mode d'accés |<accésabsolu> Codage Binaire

Nom API PLC_1

Cycle d'acquisition Mnde d'acquisition  Cycligue en fonctionnement
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Mise & I'échelle ling-  Désactivé

plage de valeurs de
I"API

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Duarable  alewinitale
Commene | commentairesource

Type de confirmation 4

pupitre opérateur

Valeur initiale de la
plage de valeurs de
PAPI

Commentaire requis  Désactivé

Alarme p1

Alarme p2

Nom Alarme p2 Nem d'affichage Connexion HMI_Ligisen_1

Type de données Boal Eléments du tableau © Longueur 1 |
Adresse %0Q6.2 Mode d'accés waccés sbsolus Codage Binaire

MNom APl PLC_1

Cycle dacquisition 1= wode d'acquistion_Gycliaue en fencionnement

plage de valeurs de
I"aP1

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de
I'apl

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

plage de valeurs du
pupitre opérateur

Dvarigble _ Valeurinitisle |
Commentsie  Commentaire source
Archive de variables

Type de confirmation #

Commentaire requis Désactivé

Alarme p2

capEv2

Nom capEV2 Nem d'affichage Connexion HMI_Ligison_1

Type de données Bool Eléments du tableau © Longueur 1 ‘
Adresse %l1.6 Mode d'accés <accés absolux Codage Binaire

MNom APl PLC_1

Cycle dacquiition 15 wode diacquisition_Cyclique en foncronnement

aleur finale de la
plage de valeurs de
I"API

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de
I'API

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Duvarable | alewnitale
Commontaie | Commontairasource |

Type de confirmation 4

pupitre opérateur

Commentaire requis  Désactivé

capEv2

capEVS1

Nom capEVs1 Nem d'affichage

IType de données Boal Eléments du tableau 0 Longueur | ‘
Adresse w603 Mode d'accés <accés absolus Codage Binaire
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capEV1

capv2

MNom caph2 Nem d'affichage Connexion HII_Li

Type de données Boal ‘Eléments du tableau © | Longueur 1 ‘
Adresse %I3.0 Mode d'accés =accés sbsolux Codage \Binaire

Nom API PLC_1

Cycle d'acquisiton 1s  Moded'acquisition _Cycligue en fonctionnement

aleur finale de la Valeur initiale de la
plage de valeurs de plage de valeurs de
I"API I'API
aleur initiale de la
plage de valeurs du plage de valeurs du
pupitre opérateur pupitre opérateur

Duariable | Valewinitle
Commontaie | commontairasource |

Type de confirmation A Significatif pour GMP Désactivé Commentaire requis  Désactive

capvz

M1

Nom M1 Nem d'affichage Connexion HMI_Ligisen_1

Type de données Bool ‘Elémems du tableau 0 Longueur 1 ‘
Adresse B06.0 Mode d'accés <accés absolus Codage |Binaire

MNom APl PLC_1

Cycle d'acquisition Mnde d'acquisition  Cycligus en fonctionnement

Haut 2 Haut1 Bas 1
Bas2

Mise & I'échelle ling-  Désactivé

Valeur initiale dela 0

plage de valeurs de plage de valeurs de
I"aP1 | I'apl
100 aleur initiale de la

plage de valeurs du
pupitre opérateur

pupitre opérateur
Dvariable ________________________Valeurinitisle |
Eormentaire | commentuire soure roioponge

Type de confirmation Aucun Significatif pour GMP Désactivé Commentaire requis  Désactivé

M1

M2

MNom
Type de données
Adresse

Nem d'affichage Connexion HMI_Liaisen_1
Eléments du tableau © Longueur 1
%Q6.7 Meode d'accés |<accés absclu= Codage Binaire

aleur finale de la Valeur initiale de la
plage de valeurs de plage de valeurs de
I"API AP

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Q

Commentaire | Commentaire source |rn ctopompe 2
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Wultiplexage erieble dindice

Archive de variables

Type de confirmation A ignificati i Commentaire requis  Désactivé

M2

MS51

Nom MS1 Nem d'affichage Connexion HMI_Ligisen_1

Type de données Bool Eléments du tableau © Longueur 1 ‘
Adresse %Q7.4 Mode d'accés waccés sbsolus Codage Binaire

MNom APl PLC_1

Cycligue en fonctionnement

Cycle d'acguisiton 1s  Mode d"acquisition

Valeur initiale de la
plage de valeurs de
I'API

aleur finale de la
plage de valeurs de
I"API

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

pupitre opérateur
Dvarigble _ Valeurinifisle |
Commentsire | Commentairesource motepompe secours 1

Type de confirmation 4

Commentaire requis Désactivé

M51
V1
Nom W1 Nem d'affichage Connexion HRI_Lisison_1
Type de données Boal Eléments du tableau 0 Longueur 1
Adresse %05.2 Mede d'acces «acces absolux Codage Binaire
Nom API PLC_1

Valeur initiale de la
plage de valeurs de plage de valeurs de
I"aP1 | I'apl
aleur initiale de la
plage de valeurs du plage de valeurs du
pupitre opérateur pupitre opérateur

Dvarisble | eleurinitiae
commemaie " Commentaire source lecrouanes1

Type de confirmation A ignificati €sactivé Commentaire requis  Désactive

V1

Vi(1)

MNom Nem d'affichage Connexion HII_Liaisen_1
Type de données Bool Eléments du tableau 0 'Lnngueur 1

Adresse %05.3 Mede d'acces |<accé;absulu> Codage \Binaire

Nom AP1

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de
I'apl

plage de valeurs de
I"aP1
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Valeur finale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

aleur initiale de la
plage de valeurs du

Commentaire requis  Désactivé

v
V2

Nom w2 Nem d'affichage Connexion

Type de données Bool Eléments du tableau © Longueur | ‘
Adresse %05.4 Mode d'accés wacces sbsolus Codage Binaire

MNom APl PLC_1

Cycle d'acquisiton 1s  Mode d"acquisition

aleur finale de la
plage de valeurs de
I"API

Valeur initiale de la
plage de valeurs de
I'API

aleur initiale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Duariable | Valewinitle
Commontaie | [Commeniaire srurce ecirovane 2

Type de confirmation 4

pupitre opérateur

Commentaire requis  Désactivé

vz

V2(1)

Nom W2(1) Nem d'affichage Connexion HRI_Li _1

Type de données Boal Eléments du tableau © Longueur 1 ‘
Adresse %Q5.5 Mode d'accés <accés absolus Codage Binaire

Nom API PLC_1

Cycle dacquisiion 15 ode dacquisition_ Cyclinue en foncronnement

Haut 2 Haut1 Bas 1

Bas 2

Mise a I'échelle ling- Désactive Valeur initiale dela 0

plage de valeurs de
I"aP1

100 aleur initiale de la

plage de valeurs du

pupitre opérateur
1D variable T e
commemare  commentare source [elecrovaness2
Multiplexage ariable d'indice

Type de confirmation Aucun

plage de valeurs du
pupitre opérateur

Significatif pour GMP Désactivé

plage de valeurs de
| I'apl

Commentaire requis Désactivé

MNom EVS1 Nem d'affichage Connexion HMI_Liaisen_1
Type de données Bool Eléments du tableau 0 'Lnngueur 1

Adresse %046 Meode d'acces |<accé;absulu> Codage \Binaire

MNom APl PLC_1

Cycle d'acquisition 15

Mede d'acquisition  Cycligue en fenctionnement
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Haut 2 Haut1 Bas 1

Valeur initiale de la
plage de valeurs de
I'API

aleur finale de la
plage de valeurs de

aleur finale de la
plage de valeurs du
pupitre opérateur

Commentaire requis  Désactivé

EVS1

EV1

Nom Ev1 Nem d'affichage Connexion HMI_Ligisen_1

Type de données Bool | Eléments du tableau © Longueur 1 ‘
Adresse %Q4.0 Mode d'accés wacces sbsolus Codage Binaire

MNom APl PLC_1

Cycle d'acquisiton 15 Moded'acquisition |Cyclique en fonctionnement

aleur finale de la Valeur initiale de la
plage de valeurs de plage de valeurs de
I"API I'API
aleur initiale de la
plage de valeurs du plage de valeurs du
pupitre opérateur pupitre opérateur

Dvariable _________ Valeurinitisle |
Commentaie | Commentaire source lectrovane motopornpe 1

Commentaire requis  Désactivé

Nom EW2 Nem d'affichage | Connexion _HMLL\aisanJ
Type de données Boal Eléments du tableau 0 Longueur 1

Adresse %041 Meode d'acces |<accé;absulu> Codage _B\'nuile

Nom API PLC_1

Cycle d'acquisition Mnde d'acquisition  Cycligue en fonctionnement

Haut 2 Haut1 Bas 1
Bas 2

Valeur initiale dela 0
plage de valeurs de plage de valeurs de
| I"aPi | I'apl

aleur initiale de la

plage de valeurs du plage de valeurs du
pupitre opérateur pupitre opérateur

Dvarable  alewinitele
commentate  Commentaire source_dlecrrovane motcgempe 2

Type de confirmation Aucun Significatif pour GMP Désactivé [of ire requis  Désactivé

EV2
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