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Introduction générale

Introduction générale

L'évolution de la technologie a ramener une grande gamme de changement dans tous les
domaines, ces changements reposent essentiellement sur l'intégration des modes de
commande et de control & haute précision

Ce changement a permis aux differentes entreprises de s'ouvrir vers d’autres idees et
d'autres perspectives qui leur paraissent impossible auparavant (atteindre un plafond tres élevé
en temps court), le monde industriel est devenu plus rentable. Dans le but de contribuer a
I'évolution de I'économie de couvrir les besoins de la société et répondre a ses exigences.

Pour la résolution de nombreux problémes de commande, le choix s'oriente de plus en
plus vers les automates industriels (API).

Les API assurent un gain de temps de développement considérable, de souplesse accrue
dans la manipulation de haute fiabilité, de localisation et d'élimination rapide des erreurs. 1ls
possédent des techniques de régulation et de contr6le complexes satisfaire aux exigences de
flexibilité, transparence et disponibilité imposées aux installations industrielles, en prenant en
considération la garantie d'investissement, I'économie et le plus grand confort de client.

L'entreprise IFRI est parmi les premieres entreprises en Algérie qui donne une grande
importance a ces modes de contréle et de commande de haute précision afin d'avoir des
installations plus récente et plus fiable.

Notre projet consiste a faire la régulation d'un débit dans une station de pompage (forage
BL) avec l'automate programmable siemens S7 1200, tout en assurant le bon fonctionnement
du processus.

Dans ce sens, notre modeste travail est organisé en quatre chapitres:

Chapitre I: sera consacré a la présentation de I'entreprise.
Chapitre I1: Systeme existant et probléeme posé.

Chapitre 111: Solution et processus propose.

YV V V VY

Chapitre 1V: sera dédié a la programmation nous donnons le programme
en LADDER sous le logiciel STEP 7 avec I'API S7 1200, la simulation est

faite au niveau de l'entreprise.

Page 1
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CHAPITRE | Présentation de ’entreprise et systéme existant

I.1Introduction
Ce chapitre sera consacré en premier lieu a la présentation générale de I'entreprise la ou a

été élaboré notre projet de fin de cycle, on parlera de sa création, sa mission, ses différents
services et enfin de son organigramme ensuite nous présenterons la station de pompage, ses

équipements ainsi que son processus de filtrage pour bien comprendre et poser le probléme.

Présentation de I’entreprise Sarl IFRI

1.2.1 Sa Création
La SARL lbrahim et fils <<IFRI>> est une société a caractére industriel évoluant dans le

domaine de [I’agro-alimentaire. Elle se situe a IGHZER-Amokrane, Daira d’IFRI
Ouzellaguen, Bejaia .Elle est implantée a I’entrée de la vallée de la Soummam, au contrebas
du massif montagneux du Djurdjura qui constitue son réservoir naturel d’eau.

A Tlorigine, il y avait I’entreprise de limonades Ibrahim et fils, fondée en 1986 ayant
pour activité la production de limonades diverses et de sirops. Ce n’est que dix ans plus tard,
soit le 20/07/1996, que la société inaugure son premier atelier d’embouteillage d’eau
minerale en PET (polyéthylene téréphtalate)

Plus de 20 million de bouteilles sont commercialisées sur 1’ensemble du territoire
national. Ce chiffre atteint 250 million de litres en 2004avant de franchir le cap des 500

million de litres (emballage PET et verre) en 2005.

1.2.2 Sa forme juridique :
Créée en 1986 avec un statut juridique SNC (société au nom collectif), elle prend en 1996

le statut SARL (société a responsabilité limitée) en comptant six associés.

1.2.3 Sa mission :

La Sarl IFRI investit ses efforts dans le but d’élargir sa gamme de produits (objectif
qualitatif), cela permettra d’élargir son champ d’action. Parmi ses principaux objectifs, il
s’agit de 1’élargissement de son réseau d’exportation vers d autre pays d’une part et de

répondre aux besoins sans cesse croissants du marché national et du marché international.
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1.2.5 Organigramme de S.A.R.L Ibrahim et fils IFRI
La structure organisationnelle de la SARL Ibrahim et fils repose sur le modéle
hiérarchique classique. L’organigramme suivant schématise les différentes directions et

services de I’entreprise :

DIRECTION
GENERALE

Y LABORATOIRE
[ SECRETARIAT < —’[ SERVICE QUALITE
A 4 <
Controle de Traitement
production des eaux )
={ Service sécurité H Gardiennage : A
v Nettoyageetdé
Direction ] R sinfection
techniaue Maintenance 4{ Piece de rechange ]

G. matiére

Direction de

[ INFORMATIQUE -
production

A 4

Direction Superviseur Service Réception, N
premiere

logistique parc

Expédition, GDS

[ G.des déchets ]4—[ G.des produits finis ]4—[ G.des emballages ]
p
D. moyens +[ Administration G.des G. Infrastructures

généraux patrimoine archives
N\

} o . Entretien et
Paie Suivis des Carrieres i i
réparation

A 4

D. ressource Sociale

.

Humaine

P
D. finance et Comptabilité H Finance ]
Comptabilité

A 4

-

P
‘_{ D. Approvisionnement Achats locaux ]4>[ Achats Etrangéres ]
\\
'd
D. Commercial 1 Recouvrement ] Facturation ]
' ) L ' [

GDS: Gestion des stocks  D: Direction G: gestion

Figure 1.1:Organigramme de S.A.R.L Ibrahim et fils<<Ifri>>
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| .3 Présentation de la station de pompage et Description du probléme

Une station de pompage est une station servant a pomper l'eau, elle constitue le début de
chaine dans un processus de production d'eau minérale en bouteilles. Cette chaine est
constituée d'un ensemble de tuyau servant a fixer la pompe immergée ainsi qu'a canalisé le
débit d'eau sortant.

Dans notre station nous avons une cuve de rétention de 12m sur une capacité totale de
45m3; Cette cuve est alimentée par un forage nommé (forage BL) d'une capacité de 35m?3/h,
la pompe immergée est de marque Grundfos et a une puissance totale de 15 kW.

Un filtre principal agissant avec la technique dite separation par membranes est I'objet de
notre travail.

Au début, I'eau pompée du forage passe directement a la station de filtrage, I'eau brute
recue par la station est traitée par la technique de séparation par membranes mais la boue et
les cailloux parvenant du forage engendrent I'endommagement du filtre. Sachant que cette
technique utilisée est trés couteuse, il faut donc protéger le filtre contre ces deux polluants

sans affecter la production.

station del @
filrage

Figure. 1.2: systeme avant intervention

11.3.1 La station de filtrage

Elle utilise la technique dite de séparation par membranes, technique qui constitue une
mini-révolution dans le domaine du traitement de I’eau. Leur principe consiste non plus a

éliminer chimiquement les micropolluants mais a les extraire physiquement. Elle présente en
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effet le trés gros avantage de n’utiliser aucun réactif chimique, sauf pour leur entretien. Trés
fiable, elle permet de traiter des eaux tres polluées et de produire une eau tres pure, sans goit
désagréable ni mauvaises odeurs, et de qualité constante, quelles que soient les variations de
qualité de I’eau a traiter. Elle commence depuis peu a étre utilisée a grande échelle au niveau
industriel. Le seul inconvénient de ces nouveaux traitements est leur colt éleve.

Le principe d’action de ces membranes est simple puisqu’il consiste ni plus ni moins

qu’en un filtrage mécanique.

Notre station utilise l'ultrafiltration Dans ce procédé, la membrane est constituée de
milliers de fibres trés fines, rassemblées a I’intérieur d’une gaine rigide. Les parois de
chacune de ces fibres sont percées d’une multitude de pores microscopiques dont la taille est
de I’ordre de 0.01 micrométre. L’eau a traiter circule sous pression a I’intérieur des fibres et
passe a travers les pores. De toutes les substances contenues dans 1’eau, seules peuvent
traverser les parois des fibres celles dont I’encombrement est inférieur a la taille des pores.
L’eau ainsi filtrée est récupérée a 1’intérieur de la gaine. Les substances a I’encombrement
trop important restent dans les fibres ou elles sont lessivées par 1’eau non filtrée. Coté
entretien, un lavage régulier avec de ’eau propre circulant en sens inverse permet d’éviter aux
pores de se colmater et un nettoyage chimique des membranes doit étre effectué de temps en

temps. [1]

Ultrafiltration
Microfiltration ),01 micron
Filtre a sable 0,1 micror
Dégrillage 10 microns

eau

ultrafiltrée
Parasites Virus
Cheveux Bactéries Macromolécules Sels
Pollution azotée Globules rouges organiques minéraux

Figure 1.3: principe de fonctionnement de membrane
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11.3.2 Réseaux de tuyauterie
Ce sont des tuyaux en acier inoxydable permettent le passage de I'eau du forage en passent

par les différentes stations jusqu'a les lignes de remplissage.

11.3.3 Pompe centrifuge immergée multicellulaire

Une pompe centrifuge est une machine rotative qui pompe un liquide en le forgant au
travers d'une roue a aube ou une hélice appelée impulseur (souvent nommeée improprement
turbine). C'est le type de pompe industrielle le plus commun. Par I'effet de la rotation de
I'impulseur, le fluide pompé est aspiré axialement dans la pompe, puis accéléré radialement et
enfin refoulé tangentiellement

La pompe immergée est accouplée directement a un moteur électrique et I’ensemble est
immergé dans le puits ou forage.
Le rotor du moteur, du type a cage d’écureuil, tourne dans I'eau ; le stator est placé dans une
carcasse étanche dont la partie intérieure placée dans I'entrefer est, soit un tube mince peu
sensible aux courants de Foucault, soit un tube épais mais feuilleté. Les paliers du groupe
comportent une réserve de lubrifiant suffisante pour plusieurs milliers d'heures de
fonctionnement (paliers dits graissés a vie); le refroidissement du moteur est assuré par la
circulation de I'eau pompée dans le forage. Un point délicat est 1'étanchéité de 1’entrée du
céble électrique dans le moteur. L'installation est trés est simplifiée, le groupe étant
simplement suspendu a la canalisation de refoulement qu'il suffit de fixer au-dessous du
forage. [2]

La puissance hydraulique fournie par la pompe est donnée par la relation
Phydraulique=p*g*Q*h

Dans laquelle :

v Phydraulique est exprimé en watts.

p est la masse volumique du liquide (Kg/m3).

g est l'accélération de pesanteur soit 9.81 m/s?.

Q est le débit volumique du liquide exprimé en m3/s.

H est la hauteur manométrique de la pompe exprimée en metres

AN NERN
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Sortie de pompe en inox

Clapet anti-retour en inox

Turbines et
diffuseurs en inox

Corps de I'hydraulique
en inox

Crepine d'aspiration

Accouplement 4"
aux normes NEMA

Figure 1.4 : pompe immergée

11.3.4 Moteur asynchrone

Le moteur asynchrone est constitué de deux parties :

Le rotor et le stator

- i
N w p’ Balais et porte-balais
| L\
-/l SRR N

Roulements

Flasque paller cHté bout d'arbre; AV

/ \ Capot de vcénnlailn?

‘ G \ avec porte de visite
N Ventilateur

ol

Bagues collectrices

Flasque palier cOté bagues

Rotor bo!;Iné & encoches ouverles

Figure 1.5 . moteur asynchrone
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11.3.4.1 Le stator

Le stator est formé d'une carcasse ferromagnétique qui contient trois enroulements
électrique. C'est la partie fixe du moteur. Le passage d'un courant dans les enroulements créée
un champ magnétique a l'intérieur du stator. Sur les moteurs triphasés, il y a trois
enroulements alimentés (en étoile 230V ou triangle 400V) chacun par une phase. Pour le
moteur asynchrone, Le stator est I'inducteur (celui qui "induit" qui crée le champ magnétique).

Au centre des trois bobines se trouve le rotor. [3]

11.3.4.2 Le rotor
C'est I'élément en rotation qui transmit la puissance mécanique, Il se trouve au centre du
moteur, il est soumis au champ magnétique crée par le stator. Pour le moteur asynchrone le

rotor est I'induit (celui qui subit les courants "induits"). [3]

11.3.4.3 principe de fonctionnement

Les 3 enroulements du stator sont orientés a120° I'un par rapport a l'autre. Alimentés en
courant triphasé (chaque courant est déphasé de 1/3 période), ces enroulements créent un
champ magnétique tournant. Sa vitesse de rotation s'appelle vitesse de synchronisme. Sa
valeur en tours par secondes vaut la fréquence du réseau qui alimente les bobines en Hz
(50H2).
La vitesse de synchronisme est nommée Qs (rad/s) ou ns (tours/s). On a alors Qs=2 7 ns
En pratique sur les moteurs asynchrones, la vitesse de synchronisme dépend de la fréquence
d'alimentation et du nombre de paires de poles (p):

Qs=2 = f/p ou ns=f/p
11.3.4.4 Glissement

Il existe donc toujours une différence de vitesse de rotation entre le stator (Qs) et le
rotor(Q2). Cette différence s'appelle le glissement. Un observateur placé sur le rotor voit ainsi
"glisser" le champ magnétique autour de lui.

Le glissement (g) est défini comme un rapport et n'a pas d'unité:
G= (Qs - Q) /Qs= (ns-n)/ns

C'est a cause du glissement que le moteur est appelé "asynchrone".
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Figure 1.6: plaque signalétique

11.3.5 cuve
Une cuve est un récipient destiné a la fabrication et au stockage de produits liquides. Elle
peut étre de forme cylindrique ou parallélépipédique. Elle comporte des ouvertures destinées

au remplissage, a la vidange, au nettoyage et a la mise en place d'opérations de fabrication.

Figure 1.7: cuve

11.3.6 Sonde
La mesure de niveau est réalisée par mesure de pression différentielle entre la surface du
liquide et la position du transmetteur immergé. La pression est convertie en signal électrique

conditionnée en boucle 4/20mA.
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Figure 1.8: Sonde

Conclusion

La présentation des différentes composant de la station a permit de faciliter la
compréhension du processus et de proposer une solution qui satisfait les deux conditions a la
fois c'est a dire protéger la station de filtrage sans affecter la production avec un budget

raisonnable, c'est ce qu'on va voir dans le chapitre suivant.
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1.1 Introduction:

Dans ce chapitre on va présenter les équipements et la procédure a suivre pour régler le
probleme de filtrage de I’installation.

Vu I'importance industrielle de la régulation, il en existe plusieurs. On s’intéressera dans

cette étude a la régulation de la vitesse de la pompe par un correcteur, la suite décris la

procédure.

11.2 Solution et processus proposes au probleme :

Pour protéger le filtre principal, nous proposons l'installation des preés filtres simples de
50microns qui éliminent la boue et les cailloux. Pour le bon fonctionnement de ces prés filtres
on met en place un programme de régulation de débit par un AP11200 qui a comme capteur
un débitmétre et comme actionneur un variateur de fréquence. L'automate commande le
variateur avec le signal 4-20mA ce qui agit sur vitesse de la pompe donc sur le débit.

Pour ne pas affecter la production lors de nettoyage du pre filtre quand il est plein de
boue, on installe deux canalisations commandées par I'automate qui recoit I'information sur
I'état du pré filtre grace a des capteurs de pression installés a I'entrée et a la sortie de la
canalisation avec changement de sens de circulation d’eau chaque fois que le pré filtre est
sale, et cela grace a des vannes qui assurent la continuité de production lors de débourbage du

pré filtre sale avec des vannes de vidange

.\ station de
filrage [ --
Cooonss D imembrane .

..... i ClLve

vidamge (IM|: ;oo

Figure 11.1:systeme apres intervention
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11.2 Description du matériel utilisé :

11.2.1 Débitmetre électromagnétique :
C’est Faraday, a Londres en 1832, qui tente la premiére fois d'utiliser ce type de
débitmetre ; il voulait mesurer le débit volumique de la tamise.

Le débitmeétre électromagnétique est aujourd'hui un outil de mesure incontournable

Figure 11.2: Débitmetre électromagneétique

Principe :

Le débitmeétre électromagnétique fonctionne suivant le principe de Faraday.
Quand un liquide conducteur s’écoule perpendiculairement a travers un champ magnétique
Une différence de potentiel électrique est créée au sein du liquide. Cette DDP, prélevée a
I’aide de deux électrodes permet, par le calcul, de déduire la vitesse puis le débit du fluide.

Cette création de tension ¢électrique s’explique simplement si on observe les forces qui
s'exercent sur les anions et cations présents au sein du liquide.

Une charge électrique (électron, anion, cation) qui se déplace dans un champ magnétique
subit une force (force de Laplace) qui tend a faire dévier cette charge de sa trajectoire initiale.

Selon que cette charge est positive ou négative elle sera déviée dans un sens ou dans le sens
- g
opposé. Cette force s’exprime de la fagon suivante : F :qﬁ AB  ou qest la charge de la

particule, ¥ est le vectrice de vitesse et B le vecteur champ magnétique.
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Charge positive charge négative
A > A > A = /_' A —>
B B B F B
—>
—’ =
' >V
—>
\Y
.>
F

Il en résulte une zone plutdt positive et une zone plutét négative au sein du liquide, cela
conduit a la présence d’un champ magnétique. On peut mesurer alors entre ces deux zones
une différence de potentiel électrique a 1’aide d’un convertisseur de mesure. Cette différence
de potentiel ou tension, sera directement proportionnelle a la vitesse des charges, donc a la
vitesse du liquide et a son débit.

Le liquide passant dans le champ magnétique, les charges subissent la force de Laplace
et leurs trajectoires sont modifiées differemment selon leurs signes.

Un débitmetre électromagnétique industriel est constitué par un tube en matériau non
magnétique, revétu intérieurement d’un revétement isolent. Deux bobines d’induction sont
disposées de part et d’autre de la conduite. Elles créent un champ magnétique alternatif pour
éviter une polarisation des électrodes, et un champ magnétique basse fréquence pour éviter

les parasites. [4]

11.2.2 convertisseur de mesure IFC 100:

Le convertisseur de mesure 1FC 100 est congu pour mesurer la vitesse d'écoulement, la
conductivité, le volume et le débit-masse de liquides électro conducteurs.

Un fluide conducteur coule a l'intérieur du tube de mesure isolé électriquement et y
traverse un champ magnétique. Ce champ magnétique est généré par un courant qui traverse
une paire de bobines de champ. Une tension U est alors induite dans le fluide:
U=v*k*B*D
Dans laquelle:
v= vitesse d'écoulement moyenne
k=constante de correction pour la géométrie
B=intensité du champ magnétique

D=diameétre intérieur du capteur de mesure
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Le signal de tension U, proportionnel a la vitesse moyenne d'écoulement v et donc au
débit q, est capté par des électrodes. Le convertisseur de mesure amplifie ensuite le signal
tension mesuré, le filtre, puis le transforme en signaux normalisés pour la totalisation,

I'enregistrement et le traitement. [5]

Figure. 111.3:convertisseur de mesure

11.2.3 Variateur de vitesse 312:

a) définition d'un variateur de vitesse:

Un variateur de vitesse est un dispositif permettant de réaliser 1’alimentation et la
commande d'un moteur asynchrone. Son fonctionnement est similaire a celui d’un
convertisseur de fréquence.

L'objectif des variateurs de vitesse est d'alimenter les moteurs asynchrones triphasés de
maniére a obtenir des caractéristiques de fonctionnement radicalement différentes de leur
utilisation normale (moteurs alimentés en direct par la tension); leur principe consiste a
fournir au moteur une onde de tension a amplitude été fréquence variable, en maintenant le

rapport tension/fréquence sensiblement constant. [6]

Figure 11.4: schéma électrique variateur de vitesse
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b) constitution:

Le variateur de vitesse est constitué de quatre composants principaux:

e Redresseur ;
e Un circuit intermédiaire;
e Onduleur a thyristor;

e Un circuit de commande;

A 4
A 4

Redresseur Circuit Onduleur —

!

Y

Intermédiaire

Commande de I'onduleur

Figure 11.5: schéma simplifié d'un variateur de vitesse

c) le redresseur :

C’est un convertisseur qui transforme 1’énergie électrique délivrée sous forme alternative
pour alimenter une charge en continue d’une tension moyenne réglable.

Le redresseur d'un variateur de vitesse est doté soit de diodes, soit de thyristors, soit d'une
combinaison des deux .Un redresseur avec diodes seules est dit non commandé et un
redresseur avec thyristors seuls est dit commandé. S'il comprend les diodes et des thyristors,

le redresseur est semi-commandé. [6]

4) Le circuit intermédiaire:

Le circuit intermédiaire joue le rdle d'un circuit de transition entre la sortie du redresseur
et l'entrée de l'onduleur; sa fonction est essentiellement de lisser les caractéristiques
électriques a la sortie du redresseur.

Pour sa conception, trois principes différents sont possibles en fonction du redresseur et de

I'onduleur utilisé.

e Courant continu variable.
e Tension continue variable.

e Tension continue constante.
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5) Onduleur :

L'onduleur de tension est un convertisseur statique, constitué de cellules de commutation
généralement a transistor ou thyristor GTO pour grandes puissances, il permet d'imposer a la
machine des ondes et tension a amplitude et fréquences variables a partie d'un réseau
standard 220/320V-50Hz. Aprés redressement, la tension continue filtrée est appliquée a
I'onduleur. [6]

T1 o1 T2 2 T3 o3 EE

phase 1
phase 2
phase 3

résiczr alter mlif iriphasd

T4 o4 ZE T5 35 EE Th (8] EE

Figure 11.6: Onduleur

11.2.4 Electrovanne :

Les vannes automatiques tout ou rien (ou TOR) sont des équipements automatisés dont le
role est d’interrompre ou de permettre le passage d'un fluide (gaz ou liquide) dans une

tuyauterie ou d'aiguiller le passage d'un liquide.

e lesvannes sont généralement commandées par des automates pour pouvoir protéger
le systeme

Figure 11.7 : électrovanne
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11.2.5 Capteur de pression pmp51:

Le capteur de pression est un dispositif destiné a convertir les variations de pression en
variations de tension électrique.

L'unité de pression fournie par la sonde peut étre exprimée en différentes unités, telle que
bar, pascal (unité du SI), etc.

Le capteur dans le cadre de cette expérience est de la marque Endress & Hausser PMP 51

Les transmetteurs de pression Cerabar M qui incorporent cette cellule mesurent la
pression absolue ou relative dans les gaz, vapeurs, liquides et poussiéres. Grace a sa

modularité, presque toute les industries (pharmaceutique, agroalimentaires ...) ont besoin de

ce genre de capteur. [7]

Pression atmospherique Substrat

\
\

Cellule de pression relative

<.:—‘ —— Membrane indéformable B ——
4 {
Diaphragme || Pression
©—~,__ Anneau de soudure

Cellule de pression absolue

“\\_ Membrane déformable A

I Pression

Figure .11.8: principe de fonctionnement

Figure. 11.9: Cerabar PMP51
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11.3 Intérét de la régulation dans notre systeme:

Afin de maintenir le débit a 35m?h on a besoin d'un procéder qui intervient a chaque fois

qu'il y a une perturbation, a cet effet on a besoin d'une surveillance permanente, seul

l'automate peut garantir cette action avec efficacité grace a un régulateur qui commande la

vitesse asynchrone du moteur par I'intermédiaire d'un variateur de fréquence.

111.3.1 Processus de régulation de notre systeme :

Comparateur

Y

+ i Variateur de
Régulateur
Fréquence

A

E(t) --

A 4

Moteur

u(t

Capteur IFC 100

v

Figure 11.10:Schéma de processus de la régulation de notre systeme

113.2 définition de la régulation:

La régulation automatique est la technique de l'ingénieur offrant les méthodes /outils

nécessaire a la prise de contréle d'un systeme physique (installation de production, robot,

alimentation électronique stabilisée, etc.) en vue d'en impose le comportement. Cette prise de

contréle s'effectue par l'intermédiaire de certains signaux (grandeurs physique) qu'il est alors

nécessaire de mesurer afin de déterminer l'action a entreprendre sur le systeme. Le controle

est automatique, aucune intervention humaine n'est nécessaire.

e On souhaite qu'une grandeur physique ait une valeur moyenne donnée en régime

permanant

e Cette méme grandeur physique doit passer d'une valeur a une autre en temps donné,

voire avec le un profil de variation imposé. [8][9]

Les méthodes de lI'automatique offrent donc la possibilité de modifier le comportement

statique et dynamique d'une grandeur physique, afin qu'elle évolue conformément aux

exigences de l'application.
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l Valeur de consigne

,—> Organe de régulation

A
<—
) Organe de > Organe de Apport

Systeme | i5le Circulation de contrdle
réglant Eventuel

_ L'information d'énergie
Systeme réglé

B —_
Processus < Perturbation

Figure 11.11: Schéma de principe d'une chaine de régulation
1.4 ldentification de matériel utilisé:

11.4.1 Elément pour fonction de sécurité:

e Les fusibles:

Les fusibles permettent d'interrompre automatiquement un circuit parcouru par
une surintensité, garce a la fusion d'un conducteur métallique calibré. Ils sont

surtout efficaces pour la protection contre les courts circuits. [10]

Figure 11.13: fusible
e Sectionneur porte fusible :

Le sectionneur porte fusible est également muni de fusible type AM

(accompagnement moteur) dont leur réle est de protéger I'équipement électrique
contre les court circuits.
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Figure 11.14: sectionneur porte fusible

11.4.2 Elément pour fonction de coupure:
e Disjoncteur magnétothermique :
Un disjoncteur est un interrupteur a ouverture automatique, qui assure la protection
d'une installation contre les surcharges, les courts circuits, les défauts d'isolements,
par ouverture rapide du circuit en défaut, Il remplit aussi la fonction de sectionnement
(isolement d'un circuit).
Les disjoncteurs sont essentiellement destinés a la protection des circuits, des

transformateurs, des sources d'énergies, des couplages entre différents circuits. [10]

Figure 11.15: disjoncteur magnétothermique

11.4.3 Elément pour fonction de commande:

e | e contacteur :
Le contacteur est un appareil de commande capable d'établir ou d'interrompre le

passage de I'énergie électrique. En Technologie des systemes automatisées ce
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composant est appelé pré-actionneur puisqu'il intervient avant I'actionneur dans la
chaine des énergies. [10]

I
]L Ago

in25A
Iin
legrand ==
- v
Z _230v—

S5 D

Al A2

Figure 11.16 : contacteur

11.4.4 Elément pour fonction d'alimentation:
e Redresseur:
C'est un convertisseur qui transforme I'énergie électrique délivrée sous forme

alternative pour alimenter une charge en continu d'une tension moyenne réglable

\
|
® |
pcok |
|

\

SPS-24/3.2 \

| 230VAC INPUT: 100-120VAC sz,aoAA
-240VAC
. 200-240V 8 Site
OUTPUT:24V_ .. 3.2A

115VAC

+\V VvV a4

© SIMEX

-V

&”‘ﬁ-m, O acaenia slakirycinego. Nis otwierat.
T T T —

ce

Figure 11.17: Redresseur
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11.5 Schéma électrique:

11.5.1 schéma d'alimentation triphasé:

Figure. 11.18: source d'alimentation
11.5.2 schéma commande de variateur:

Figure .11.19: Commande de variateur
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11.5.3 Schéma de I'api:

Figure. 11.20: api 1214c

11.5.4 Schéma de bloc d'alimentation continu:

Figure. 11.21: bloc d'Alimentation continu
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11.5.5 Schéma de module de sortie:

L BT, Wodhle, SMTEY
- 4| 24VOC, 43 Relas
o EEST 233-4HDA0-0NED

(A= : NAB IL

Drate

MODULE DE SORTIE

Figure. 11.22:module de sortie

11.5.6 Schéma de module d'entré:

0-10VD{4).20m |
DA e T T

Cfpueur - NABIL

“|Date

MODULE DENTRE

Folio : 8/T

Figure. 11.23: Module d'entrée
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11.5.7 Schéma du convertisseur IFC 100:

BN e =L T ]

Figure.11.24: convertisseur IFC100

Conclusion:

La description des différents équipements de la station ainsi que leur schéma électrique
nous facilite la compréhension du processus, maintenant il faut mettre en ceuvre la réalisation

de systeme.
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1V.1 Introduction

Pour mettre en ceuvre notre travail il nous reste de présenter l'automate programmable
industriel qui est aujourd'hui le constituant le plus répondu des automatismes.

Ce chapitre sera consacré a l'automate programmable SIEMENS a sa structure modulaire

essentiellement le S7-1200 et des logiciels associent.

V.1 Historique

Avant les années 1980, la plupart des procédés étaient pilotés par relais et des horloges
électromécaniques.

A partir des années 1980, les premiers automates programmables industriels (API) ont été
mis en place. Le but poursuivi était de remplacer les relais électromécanique dont la durée de
vie est limitée. Le prix des premiers automates était prohibitif.

Aujourd'hui, la plupart des proceédés sont pilotés par des automates. Le prix de ces
derniers a considérablement baissé et leur puissance de calcul est de plus en plus élevée
Les ateliers logiciels de programmation d'automatisme ont également gagné en simplicite et

en puissance.

IVV.2 Définition de I'automatisation

L’automatisation consiste a rendre automatique les opérations qui exigeaient auparavant
I’intervention humaine. Ce systéme est un sous-ensemble d'une machine, destinée a remplacer
l'action de I'étre humain dans des taches en générales simples et répetitives, réclamant
précision et rigueur. On passe d'un systéme dit manuel, a un systéme mécanise, puis au

systeme automatise [11].

IVV.3 Objectifs de |'automatisation

La compétitive de I'entreprise et des produits.
Cette compétitivité passe par la qualité, la maitrise des couts et I'innovation cela induit une
disponibilité a tous les niveaux. On cherche donc a améliorer la productivité. L'amélioration
des conditions de travail, et surtout la sécurité, fais partie des objectifs de I'automatisation.

Les objectifs sont comme suite:

% Eliminer les taches répétitives.
% Simplifier le travail de I'numain.
% Augmenter la sécurité (responsabilité).

% Accroitre la productivité.
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¢+ Economiser les matieres premieres et I'énergie.
% S'adapter a des contextes particuliers: flexibilité.

s Améliorer la qualité.

IV.4 La structure interne d'un automate

Il se compose de :
Partie commande: Elle permet a l'operateur d'établir le programme qui commande
l'automate. La partie commande regoit les consignes d'un opérateur. Elle adresse des ordres a
la partie opérative. Inversement la PC recoit des comptes rendus de la partie opérative et
envoie des signaux a l'opérateur.
Partie opérative: il s'agit de la partie qui effectue le travail. C'est elle qui recoit les ordres de
la partie commande. Dans la PO c'est les actionneurs qui exécutent les ordres recus.
Interface: elle relie la PO et la PC. C'est un systeme de traduction d'information entre la

partie commande PC et la partie opérative PO.

Consigne Ordres
Opeérateur > PC Interface > PO
Sianaux Compte rendu

Figure 1V.1: Structure d'un systeme automatise

V.5 Définition d'un API:

Selon la norme NFC 63-850, l'automate est un appareil électronique qui comporte une
mémoire programmable par un utilisateur automaticien a l'aide d'un langage adapté, pour le
stockage interne des instructions composent les fonctions d'automatisme, comme par

exemple:

— Logique séquentielle et combinatoire;
— Temporisation, comptage, décomptage, comparaison;
— Calcul arithmétique;

— Réglage, asservissement, régulation, etc.
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Pour commander, mesurer et contréler au moyen d'entrées et sorties (logique, numérique ou
analogique) différentes sortes de machines ou de processus, en environnement industriel.

Un automate c’est un outil destiné & étre intégré dans un processus industriel. Il doit
s'adapté a toutes les situations, tant humaines que technique, aussi bien lors de son
implantation sur le site qu'en cours d'exploitation. Son réle est de commander les procédés et

remonter des informations utiles a I'exploitation de la station. [2]

IVV.6 Architecture des automates

La structure matérielle d'un API obéit au schéma donnée sur la figure :

| Informations

| W externe

dres
-

Figure 1V.2: Structure interne d'un API
Il se compose de:

% Une CPU : a pour réle principale des instructions qui constituent le programme de
fonctionnement de l'application (les fonctions logiques ET, OU, les fonctions de
temporisation etc.). mais en dehors de cette tache de base, il réalise également d'autres
fonctions:

Gestion des entrées /sortie.

Surveillance et diagnostic de l'automate par une série de tests lancés a la mise sous
tension ou cycliqguement en cours de fonctionnement.

Dialogue avec le terminal de programmation, aussi bien pour I'écriture et la mise au
point du programme qu'en cours d'exploitation pour des réglages ou des vérifications

des données.
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% Mémoire : Elle est destinée au stockage des instructions qui constituent le programme

de fonctionnement de I'automate.
« Les interfaces entrées/sorties: assurent l'intégration directe de I'automate dans son
environnement industriel en réalisant les liaisons entre le processeur et le processus

% Alimentation: la plus part des automates utilisent un bloc d'alimentation délivrant

24V DC

IVV.7 Principe général de fonctionnement d'un API

L'automate lit en permanence et a grande vitesse des instructions du programme dans la
mémoire. Selon la modification des entrées, il réalise les opérations logique entre les
informations d'entrées et de sorties. Le temps de lecture d'un programme est pratiquement

inférieur a 10ms. Ce temps est trés inférieur au temps d'évolution d'une séquence. [12]

1VV.8 Présentation de I'API 1200

L’automate SIMATIC S7-1200 est utilisé pour les applications d'automatismes de
taille petite & moyenne, il est doté d'une architecture a la fois compacte et modulaire :

v La CPU est équipée d’entrées et de sorties de signaux numériques et analogiques.1

v Des modules additionnels d’entrées/sorties (modules Input, Output) peuvent étre
installés si les entrées et sorties intégrées ne sont pas suffisantes pour 1’application
désirée.2

v Des modules de communication (RS232, RS485, ASi ...) peuvent également étre

insérés.3

v Une interface TCP/IP intégrée, et servira au chargement des programmes et a la

supervisiondu processus. [13]

e p—— RS TSRS

SIEMENS SIMATIC
e S73200

Figure 1V.3: automate S7 1200
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I1VV.8.1 Présentation de la CPU 1214C

La CPU combine un microprocesseur, une alimentation intégrée, des circuits d'entrée et de
sortie, un PROFINET intégré, des E/S rapides de commande de mouvement, ainsi que des
entrées analogiques intégrées dans un boitier compact, elle offre la souplesse et la puissance
nécessaires pour commander une large gamme d'appareils afin de répondre a vos besoins en
matiére d'automatisation sa forme compacte, sa configuration souple et son important jeu

d'instruction en font une solution idéale pour commande d'application trées variées.
IV.8.1.1 L’adressage des signaux d’entrée/sortie:

Les entrées et sorties digitales de la CPU sont regroupées par octets. Chaque entrée ou
sortie TOR (tout ou rien) sera donc adressée par un numéro d'octet et un numéro de bit a

I'intérieur de celui-ci

Dimensions WxHxD 110 x 100 x75 (mm)
Mémoire utilisateur Mémoire de travail 75Ko

Mémoire de chargement 4 Mo

Mémoire rémanente 10Ko

E/S intégrés locales

E/S TOR intégrées

14 entrées et 10 sorties

E/S analogiques intégrées 2 entrées
Taille de la mémoire Mémoire images (entrées) 1024 octets
@Mémoire image (sorties) 1024 octets

Mémentos (M) 8192 octets

Module d’entrées-sorties (SM) pour extension 8 modules

Signal Board(SB) ou Communication Board(CB) 1 module

Module de communication (CM) (extension vers la gauche) | 3 modules

Compteurs @ Total 6 compteurs

rapides @ Monophasé 3a100kHz; 3 a30 kHz
@ Quadrature de phase 3a80kHz;3a20kHz

Sorties d’impulsions 4

Page 30



CHAPITRE IV Logiciel et Programmation

Carte mémoire Carte mémoire SIMATIC

Durée de conservation de I’horloge temps réel 20 jrs typ/12 jrs min a 40°C

PROFINET 1 port de communication
Ethernet

Vitesse d’exécution des instructions mathématiques sur 2.3us/instruction

réels

Vitesse d’exécution des instructions booléennes 0,08us/instruction

Tableau I'V-1 : Caractéristiques techniques de la CPU

Modes de fonctionnement de la CPU : la CPU a les modes de fonctionnement
suivants :

v" En mode « STOP », la CPU n’exécute pas le programme, et on ne peut pas charger
un projet.

v' En mode « STARTUP », la CPU entame une procédure de démarrage.

v' En mode « RUN », le programme est exécuté de facon cyclique, certaines parties
d'un projet peuvent étre chargees dans la CPU en mode RUN. [13]

Figure 1V.4: cpul214c AC/DC/RLY
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1V8.1.2 module d'entrer analogique
SIMATIC S7-1200, entrée analogique, SM 1231, 4 entrées analogique, +/-10V, +/-5V, +/-
25V, ou 0-20mA/4-20mA, 12 Bit + Bit de signe (13 Bit ADC)
Votre contréleur SIMATIC S7-1200 peut étre étendu en 4 sorties analogiques grace au
module de sortie analogique SM 1231 AA - 6ES7231-4HB32-0XB0 de Siemens. L'entrée
analogique SM 1231 Al - 6ES7231-4HD32-0XB0 fournit des signaux de +/-10V, +/-5V, +/-
2.5V, ou 0(4)-20mA, avec une résolution de 12 Bit + Bit de signe (13 Bit ADC). [14]

Figure IV.5:module d’entée analogique

1VV8.1.3 Module de sortie analogique

SIMATIC S7-1200, sortie analogique, SM 1232, 4 sorties analogiques, +/-10V, résolution
14Bit, ou 0-20mA, résolution13Bit.
Notre controleur SIMATIC S7-1200 peut étre étendu en 4 sorties analogiques grace au
module de sortie analogique SM 1232 AA - 6ES7232-4HD32-0XB0 de Siemens. La sortie
analogique SM 1232 AA - 6ES7232-4HD32-0XB0 fournit des signaux de +/-10V avec une

résolution de 14 Bit ou 0(4)-20mA avec une résolution de 13 Bit. [15]

Figure 1V.6: module de sortie analogique
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IV8.1.4 Module de sortie TOR

SIMATIC S7-1200, sortie tout ou rien SM 1222, 16 sorties tout ou rien, 24V CC,
Notre contréleur SIMATIC S7-1200 peut étre étendu en 16 sorties tout ou rien grace au
module de sortie tout ou rien SM 1222 DC - 6ES7222 -1BH30-0XB0 de Siemens.

Figure IV.7: module de sortie

V.9 Présentation du logiciel de programmation STEP7

STEP 7 est le nom du logiciel de programmation pour le systeme SIMATIC S7 est par
conséquent le logiciel de programmation de l'automate programmable S7-1200. STEP7 offre
toutes les fonctionnalités nécessaire pour configuré, paramétrer et programmer. Il met a
disposition du programmeur les fonctions d'assistance pour résoudre efficacement les
problémes d'automatisation. Les caractéristiques de STEP7 facilitent la tache de

programmation pour l'utilisateur.

Avec STEP 7 Professional V11, les fonctions suivantes peuvent étre utilisées pour

automatiser une installation :

v' Configuration et paramétrage du matériel.

v’ Paramétrage de la communication.

v" Programmation.

v' Test, mise en service et dépannage avec les fonctions d'exploitation et de diagnostic.

v" Documentation.
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v' Génération d’écrans de visualisation pour les Basic Panels SIMATIC avec Win CC
Basic intégré.
v |l est également possible de générer des écrans de visualisation pour les PC et

autres Panelsa l'aide d'autres progiciels Win CC.

La figure ci-dessous montre la vue du portail TIA V11:

— X

T4 Siemens - NABIL

Totally Integrated Automation

ORTAL

Démarrer - Mise en route

Ouvrir le projet existant Projet : "NABIL" ouvert avec succés. Sélectionnez I'étape suivante :

Créer un projet
Migrer le projet

Fermer le projet

y | Configurer un appareil

P Présentation de bienvenue
\1 Ecrire un programme AP|
Mise en route

l ‘ Configurer une vue IHM

Logiciels installés

Aide

@ Langue de l'interface

Ouvrir la vue du projet

» Vue du projet Projet ouvert : C:\Users\Nabil\Desktop\NABIL\NABIL

Figure 1V.9: vue de portail

1VV.9.1 Utilisation de step7

STEP7 permet l'accés de base aux automates Siemens. Il permet de programmer
individuellement un automate (en différents langages). Il prend également en compte le réseau
des automates, ce qui permet d'accéder a tout automate du réseau (pour le programmer), et
éventuellement aux automates de s'envoyer des messages entre eux. Il ne permet pas
d'incorporer les ordinateurs dans le réseau (durant le fonctionnement, il n'y pas de dialogue
entre les PC et les automates, donc pas de supervision du processus par logiciel centraliser

comme ce serais possible sous WINCC).
IV.9.1.1Types de variable utilisées en STEP7

Il existe plusieurs types de variables distinctes dans le step7, ces variables sont
déclarées préalablement avant chaque début de programme. Le tableau suivant réunit ces

différentes variables:
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TYPE TAILLE
Bool 1 bit
Real 32 bits

Int 16 bits
Byte 8 bits

Word 16 bits

DWord 32 bits
Dint 32 bits
Char 8 bits
Time 32 bits

S5Time 16 bits
Date 16 bits

Time of Day 32 bits

Tableau IV-2: Types de variables utilisées en step7 [13]

1VV.9.1.2. Adressage absolu et adressage symbolique

Dans un programme step7, on utilise des opérandes comme des signaux d’E/S, des

mémentos, des compteurs, des temporisateurs, des blocs de données et des blocs

fonctionnels. On peut accéder a ces opérandes par adressage absolu dans le programme,

toutefois, la lisibilité du programme sera grandement améliorée si nous faisons plutét appel

a des mnémoniques. Il est alors possible d’accéder aux opérandes du programme utilisateur

via ces mnémoniques. Les entrées et sorties des automates sont la plupart du temps

regroupées en groupe de huit entrées ou sorties TOR ; ce groupe de huit est appelé un

« Octet », ce dernier regoit un numéro que 1’on appelle I’adresse d’octet. Chaque octet est

devisé en huit bits.
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1V.9.1.3 les mnémoniques

Les mnémoniques sont les noms que l'on attribue aux variables globales de I'API.

L'emploi des mnémonique a la place des adresses absolues (ex: Q0.0=Moteur-Marche)

améliore considérablement la lisibilité et la clarté d'un programme et aide a isoler des

défauts éventuels. Les mnémoniques ainsi définie sont utilisables dans tout le programme

utilisateur d'un module programme.
1V.9.1.4 Mémentos:

Les mémentos sont utilisés pour les opérations internes de l'automate pour lesquelles

I'émission d'un signal n'est pas nécessaire. Les mémentos sont des éléments électroniques

bistables servant & mémoriser les états logiques "0"et"1". Chaque automate programmable

dispose d'une grande qualité de mémentos. On programme ces derniers comme sortie.
1V.9.1.5 blocs d'utilisateur

R/
0’0

L)

OB (bloc d'organisation) : les blocs d'organisation (OB) constituent l'interface
entre le systeme OB d'exploitation et le programme utilisateur. L'ensemble peut
étre concaténé dans un seul bloc OB1 (programme linéaire) appelé de maniere
cyclique par le systeme d'exploitation ou étre structuré dans plusieurs blocs

(programme structuré)

FB (bloc fonctionnel): le FB dispose d'une zone mémoire qui lui est affectée en
propre. Il est possible d'affecter un bloc de données DB au FB a I'appel du bloc. Il
est possible d'accéder aux données du DB d'instance via les appels contenus dans le
FB. On peut affecter plusieurs DB a un FB. Il est possible d'appeler d'autre FB et

FC dans un bloc fonctionnel via des instructions d'appels de blocs.

FC (fonction) : une fonction ne posséde pas une zone de mémoire propre. Les
données locales d'une fonction sont perdues apres I'exécution de la fonction. Il est
également possible dappeler dautre FB et FC dans une fonction via des

instructions d'appel de blocs.

DB (bloc de données): les DB sont utilisés pour la mise a disposition d'espace
mémoire pour les variable types données. Il existe deux types de blocs de données.
Les DB globaux dans lesquels tous les OB, FB et FC peuvent lire les données
enregistrées ou ecrire des données et les BD d'instance qui sont affectés a un FB
donné. [16]
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IV.10 Organisation d’un programme utilisateur

Le logiciel de base STEP 7, permet de structurer le programme utilisateur. Cette
structuration est réalisée par la subdivision du programme en différentes parties autonomes.
IL en résulte les avantages suivants:

v' Ecrire des programmes importants et clairs.
v' Standardiser certaines parties du programme.
v" Simplifier I’organisation du programme.

v Modifier facilement le programme.

v' Simplifier le test du programme, car on peut I’exécuté section par section.

v Faciliter la mise en service.

IV.11 programmation a schéma a contact (CONT)
On a utilisé un langage de programmation graphique appelé langage a contact (CONT).
Il permet de suivre facilement le trajet du courant entre les barres d'alimentation en passent
par les contacts les éléments complexes et les bobines [17]
IV.12 La supervision
Lorsque la complexité des processus augmente et que les machines et installations
doivent répondre a des spécifications de fonctionnalité toujours plus séveres, l'opérateur a
besoin d'un maximum de transparence. Cette transparence s'obtient au moyen de I'Interface
Homme-Machine (IHM). Un systeme IHM constitue I'interface entre I'homme (opérateur)
et le processus (machine/installation).Le contrble proprement dit du processus est assuré
par le systeme d'automatisation.
1. Connecteur d’alimentation
Interface PROFINET

Encoches pour griffe de fixation

Joint de montage

2

3

4. Ecran tactile
5

6. Touches de fonctions
-

Plaque signalétique
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8. Désignation de I’interface
9. Glissiére pour bande de repérage

10. Prise de terre fonctionnelle

)

EY

Figure 1V-10 : Interface Homme Machine

SIEMENS

SIEMENS V .
SIMATIC HMI ue racine

]

02:47:30
17/06/2016

Figure. IV 11 : vu IHM
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IV.11 cahier de charge

Notre problématique est de protéger la station de filtrage plus exactement les

membranes.

Figure 1V.12 : station de filtrage par membrane

Pour arriver a ce but, il faut automatiser la station de filtrage on va suivre ce processus

% Démarrage: pour que la pompe démarre il faut satisfaire deux condition,

premiérement mettre le variateur sous tension,

Deuxiémement c'est avoir un niveau d'eau supérieur a 1m si non l'automate va
afficher "défaut acquittement".

Régulation de débit: quand le débitmétre détecte un debit supérieur ou inférieur a
la consigne, l'automate ordonne au variateur de changer la fréquence de maniére a
atteindre la consigne.

Vannes: les vannes seront contrdler automatiquement, la vannell et 12 sont
ouvertes, jusqu'a I’apparition d’une différence de pression ou dela 2.5Bar entre le
deux capteur de pression dus a 1’obstruction du prét filtre par les polluants, ensuite
les vannes 21et 22 s’ouvrent a leur tours, pour assurer la continuité de production.
Et les deux vannes 11 et 12 se ferment.

Pour nettoyer le prét filtre on ouvre la vanne 12 et la vanne de vidange 1.

On répete la méme procédure dans le cas du 2eme prét filtre.
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Apres avoir illustré 1’étape maintenant on passée a la programmation avec langage a contact.

Les programmes step7:

1. MARCHE ARRET:

- Réseau 1 : arret du moteur

Commentaire

%“DB1.DED28
"pararmétre o0 1
echelle” "niveau 'AQﬁEMENT
deau DEFAUT
| = | { 1
| Real | ' !
1.0
-~ Réseau 2 : Etat Marche du moteur
Commentaire
Y“WOBE1 DED28
“parameéetre ]
echelle” "niveau Q0.0

2. Les réseaux mise a I'échelle:

- Réseau 1: MISE ALECHELLE DU DEBIT
Commentaire

CAlL CULATE
Real

EMN END

OUT = {({{in1-in2}in3}*indHn5s

“DE1.DBDO
"paramétre
echelle™ max — IN1 ouT

%DBE1.DBDA
"paramétre
echelle” min M2

“WDOE1.DEDSE

"paramétre

echelle” "nombre
analogi® e

e 6
"DEBIT 1M

%DB1.DED12
"paramétre
echelle” .decalage INS sk

- 2131 “MMARCHE- ARRET
deau "bouton marche” ATW3127
| = | 1 1 i 1
| Real | 1 I 1 )
1.0

“WB1.DBD16
"parameétre
echelle” debit
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- Réseau 3 : mise a | échelle de niveau d eau

Cormmentaire

CAlL CULATE
Real

EM ENO

OUT= (((in1-in2}in3}*ind+-ns

YEDBE1 . DED20O YDB1.DED28
"pararmétre "paramétre
echelle™ "max niv echelle™ "niveau

eau” TRl ouT deau”

¥DB1.DED24

"pararmétre

echelle” “min niv
eau” IM2

Y%DB1._DBDS

"pararmétre

echelle™ "nombre
analogi” TNE]

YWD 8
"niveau d eau
actuelle® 1M

“DB1.DBED12
"pararmétre

echelle” decalage INS =
- Réseau 1 : mise a lechelle de la préssion d entré
Commentaire
CALCULATE
= (=)
EM EMOD

OUT = [[(in14n2)in3)"indin5

“®=DB2_DBEDD ®DBE2.DED1E
" donnees de " données de
debourbage Pri~. debourbage Pri1~.
= Prormas 1M1 ouT “ Pr anzalogigueg
®DB2 DBED-3
" donnee de

débourbage Pri”.
Pr rmin M2

®DB2_DEDE
" donnée de
débourbage Pri~.
“waleur
analoguigue’
oautd INZ
WW128
“ Pr d entres” 1M

®=DB2 DBED12
“donnée de
debourbage Pri”™.

decalage IN5

ur
e
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- Réseau 2 : mise a l echelle de la pression de sortie

Commentaire

CALCULATE
Fesi B

EM ENO

OUT = ([in14n2)Yin3)*indin5

%D B4 _DEDD ®DBE1. DEBD1E
" donnée de " donnée de
debourbage Pr2” . debourbage Pr2”.
" Promas” 1M1 ouT “ Pr analoguigue”

wDB4_DBED-

" donnée de

débourbage Pr2”.
Promin M2

%DB4_DBEDE
" donneée de
debourbage Pr2”.
“waleur
analoguigueg
mouig IM2
%IW130
“ Pr de sortig’ IM4

®DB4.DBED12

~ “donneede

debourbage Pr2".
décalage INS

3. Régulation de débit:

- Réseau 3 : comparateur
Commentaire

sSUB
Real
EM EMD
#consigne M1 ouT #remporair
%DRB1.DED16
"parameétre
echelle” debit IMZ
¥  Réseaud: ecartpositf
Commentaire
#* memoire #* memoire W00 SUB
#temporair sortie” sortie” *Clock_10H7 Int
| < | |==| | < | Ip |
P EN ENO =
| Real | |int | |int | L
#"ecart positf 0 27648 u’?“"m-lo #"memaoire #"memaire
admissible” front sortie” — IN1 QuT - sortie”
35— IN2
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CHAPITRE IV

b

-

Réseau5: ecartnégatif

Commentaire

#"memoire

#temparair

| = |

sortie”

#*'memoire
sortie”

Logiciel et Programmation

0.0
"Clock_10HZ

| Real |
#"ecart negtif
admissible®

Réseau b : .
Commentaire

#"memaire
sartie”

==
|int |
0

MOVE
EM EMO

Ip |
1P
%M100.2
“front2”

# memaoire
sortie”

35

EM

INT
IN2

ADD
Int

ENO —

& memoire
OUT - sortie’

sk
S

M 4 OUT1

4. Gestion de pression :

Réseau 1 :
Commentaire

comparateur

SUB
Real

B2 DBD16
“donnée de
débourbage Pri1”.
"Fr analogigue”

¥“WOBE4DBD16
"donnée de
débourbage Pr2”.
"Fr analoguique”

Réseau 2 :

Commentaire

YMD126
"resultatde
pression”

| == |

EM EMNO

ouT
1IN

M2

etat de filtre 1

#"cortie
analogue”

WM D126

"resultatde

pression”

TM106.0
“filtre sale 1"

| Real |

2.5

— N ——
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- Réseau 3 : etatde filtre 2
Commentaire

WAD126
'resultgtd.e Y161
pression “filtre sale2”
I == I r 1
| Real | vl
25

4. Débourbage:

- Réseau1: etapeD
Cormmentaire

%0Q0.0 . ".-EI:IH-ES.DB\I'.O .
*IMARCHE- ARRET donnée etape”.
ATWI12" Fi'tE‘F'E' MOVE
] | ==
— 1 | I'“tl EM EMO
1 1M
0 DB S.DBWD
"*donnée etape”.
s OUTl etape
- Réseau 18 : gestiond etape D
ouverture des vannes vanne 11 etvannelZ2
%DB5_DBWOD
" donnée eape’ . .
stape _®Q17.0
wanne 11
= I 1
Ilnt I L] s !
BT
“wvanne 12
{5}
-IEC Tr:rr?:ﬁﬂ DE- %DB5 DBXE.O
= - - “donnée etape .
TON 'tempsi:letape
Time 1
= Q ()
T#5% FT ET
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CHAPITRE IV

Logiciel et Programmation

- Réseau 2: etapei
Commentaire
#DES.DEX5.0 Y¥DB5 . DEWD
"donnée etape”. ] o ]
“temps d etape donnée etape”.
' etape
1 : P MOVE
| | - EM END
L |Int |
. 2 — 1N
- %DB5_DBWO
*donnée etape”.
it OUTI - etape
- Réseau 19 : gestionde | etape 1
controler la pression
%DB5_DEWD
" donnés atape . %FCE
a2pe "gestion de préssion”
| =1 EN ENO
Jime |
%DE7
'EE—T“T'I?—G—DE— RDES_ DEXE.1
" donnée gape’ .
TON “temps d etape
Time .
N e -
T#30M —FT ET
b Réseau 3 : etape?Z
Commentaire
%DEBS DBXE.1
- donnée atape -%DBE_.DBWD
“temps d et=pe donnee gape” .
b szpe
MOVE
| | | =1 EN ENO
11 Ilntl
. 3 IN
< ®DB5_DBWOD
“donnes eape” .
3 OUTY - ==pe
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Logiciel et Programmation

- Réseau 20 :

Commentaire

gestion d etape

2

gestion d etape 3
Commentaire

®DBES DBEWOD
" donnée ezpe .
==sps

|
Ilnt I

%DB17
CIECTi 0 DB
3 i Ea %DB5. DEXG 2
--.‘:DB!'!.DBWD Sosiers
donnee atape’ . ToN e ciope?
Hape &
Time
| =] . o
fint | _ 2 L
3 #10M —PT ET
BT
"gestion de préssion"
EN ENO L4
- Réseau d : etape 3
Commentaire
%LDES . DEXE.2
“donnéestaps. ] ".{:DH:E-.DEI.I'.DP
“tem ps d etape LN 060 donnéeetape’.
= filtrezale 1" etape
| | | ||;| EN ENC ey
: - %LDES . EWD
“donnésstape’.
o QUTY - Stape
- Réseau 21 :

W72

“wanne 21"

i }
iSJ

w173

“wanne 22"

Ly}
A

®DES
“IEC_Timer_0_DEB_

TOMN
Time

=
fs]

i ¥
'ISJ

%DBS. DBEXE.3
“donnée etape .
“temps d etape

T

3

ET

e
—_

WhA1 06O
“filtre zzle 1”

{5}
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- Réseau 5: etaped

Commentaire

%DBS. DBEXE.3
- donnée stape -’I:DBEI.DBWD
“temps d e=pe donnee eape .
r etape
| | MOVE
1 1 =
| | Il"'tl EM EMNO
. 5 — 1IN
2 %DBS. DEWD
" donnée gape’ .
i OuUTY . ==pe
- Réseau 22 : gestiondetape 4
Commentaire
%DBS . DBWD
“donnée ezps’.
etape _%017.0
vanne 11
| =1 IR 1
Ilnt I 1 !
E
BT
“wanne 12
{ R}
{R}
%DES
'EE—T“';'?—G—DE— %DBS DEXG.4
“donnée ezps’.
TON “temps d e=ape
Time 3
I L
IN Q 1 T
T#55% —PT Ell
- Réseau b : etapes
Commentaire
%DBES.DEXE.4
donnée ‘.(:DBSI.DBWD
“donnee eape .
sape
| | MOVE
[ | = EN END
LI | Ilntl
_ B IM
E %DBES DEWD
" donnée tape .
i OUTY . =Epe
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Logiciel et Programmation

- Réseau 23 :
Commentaire

gestion d'etapes

%DB13
“IEC Timer_0_DE
- %DES5. DEXE.S
%DES_DEWD - donnée etape
-d‘:'“"::EEF’E-- TON *temps d &tape
PE Time &
|=1 N Iy
|Int | @ i J
p T#55 —FT ET
- Réseau 7 : etapes
Commentaire
%DBS5.DBXE.S
- donnée etape -’I:DBSI.DBWD
“ternps d etape donnee eape .
6" eape
| | P_TRIG MOVE
1 1 =
| | Jime | oK Q EN END —y
BM3I50.1 611 IM
£ Tag & %DB5 DBW2
=0 " donnée ezpd’
% OUT1 “etape diver]”
MOVE
EM ENC —y
B2 IM
%DES. DBEWS
" donnée etape’
= OUT “etape diver2”
- Réseau 24 : gestiond etape 6
Commentaire
®DBS.DBEW2
" donnée gape . %FCE
exzpe diver] "gestion de préssion”
| =1 EN END
Ilnt I
611
%DBE10
“IEC_Ti 0O_DE
e %DES_DEXE 6
" donnée atape’ .
TON “temps d e=pe
Ti 611"
me
" e ()
T#1TM —=PT EIl
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- Réseau 8 : etape 7
Commentaire
%DB5 DBXE.6
- donnée eaps -%DBEI.DBWZ
“temps d e=pe dnnnezetae]e’.
611" " etape diver1”
MOVE
I | | = EN END
LI | Ilntl
o 612 —IN
& %DBES_DBW2
" donnée gtape’ .
3 OUT1 “atape diverl”
- Réseau 25: gestiondetape7
Commentaire
®DB18
“IEC_Ti 0 _DEBE
- %DES_DEXG.7
%DB5.DBW2 - donnée etape”
iegrveich TON "temps d ciape
Time 12
I = I IN I L
|int | @ L] ’
f el }
. T#2M —PT ET- [C
%FCE
"gestion de préssion”
EM END et
- Réseau 9 : etape 8
Commentaire
%DBS DBXE. 7
- dannée cape ®DBS_DEW2
“temps d etape w161 '_{:‘annEE_Etapé_'_
E12 “filtre sale2” et=pe diverl MOVE
|} | | = | S —
L 613 — IN
612 %DES DEW:
“ donnée esg
W OUT1 " aape diver]
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Logiciel et Programmation

- Réseau 26 : gestiond etape 8
Commentaire
%DEBS. DEW:2
“donnée eapg . %017.0
" e=pe diverl® '\r::fne:]‘]'
| =1
Jine | {3}
613
%171
“wanne 127
(s)
%DE11
TIEC Timer O_DE_ ®%DBS5_DEXF .0
" donnés staps .
TOM “temps d stape
Time 613
In ° ()
T#55 —PT ET
%M1E.1
“filtre zale2”™
{35}
- Réseau 10 : etape s
Commentaire
%DBES.DEXF.0 B
" donnée sape -'!':DBS..DBWZ
“temps d #=pe donnes eapg .
613" " aape diver1” -
| | | =| EN END
LI | Ilntl
s 614 — IN )
613 %DBS_DEW2
" donnée tape’ .
i OUT1 " aape diver1”
- Réseau 27 : gestiondetape 9
Commentaire
“%DAB5.DEWZ
“donneésstaps’.
“etapediver!” ::E‘Inz_‘z )
= i 1
Jint | {®}
614
%173
“wannezx”
i
{F}
%DB1Z2
IEC_TIF'E?_:LEE_ “%DB5.DEXT.1
“donnésetaps’.
TON “tem s d
Time stapesid
i < { )
T# 55 —FT ET
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Logiciel et Programmation

- Réseau 11 : etape 10
Commentaire
%DBS5.DEXT .1
'dmnéemp-é‘. ?{:DE?.DE\I‘-‘Z
“tempsd “donnée etape”.
stape6is “etapedivert” TR
: : I'ﬁ I ax (e} EN ENC oy
514 ?i’rr'Bs :_2 i %DES . DEWD
5 “donnésatape.
s QUTY . staps
IMOVE
EM ENC —
515 L %DB5 . EW2
“donnéeetape’.
s OUT1 “stapedivert”
v  Réseau 28 : gestiondetape 10
Commentaire
%A1 9
|E~:_Tn-1n;_c|_[:-z_ R
%DOAS DEWE ——
“donneeetape. TON “tempsd etape
stapadiver] Time §15"
= I
[int | " - U
s ES T
*  Réseaul12: etpe 11
Commentaire
%DB5.0EXT.2
'd'.]‘ll‘léeﬂape'. .%DE?.DEWE
“tem ps d etape donneeetape’.
515" etapediver]
IMOVE
| 1 = EN ENC ey
[ | III'ItI
- 616 — IN
&13 %DB5. DEWE
“donngestape’.
. QUTY . etapedivent”

i
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Logiciel et Programmation

- Réseau 29 : gestiond etape 11

Commentaire

%DB5.DEWZ
“donnésstaps.
° saps w7
etapedivert “vannell”
|=1 {5
Ilntl L3 5 !
616
%75

“vannedelavage

s

{5}
WDBE1G
“IEC_Timer_D DB
T %DES. DEXT.3
“donnéestaps’.
TOM “tem psd staps
Time 18
i ; { )
T30 FT ET
v  Réseau13: etapei2
Commentaire
%DA5. DEX7. 3 o8 DA
“donnésstaps’. L
“tem ps d etape donnesstaps’
B1E “gtapediver!”
MOVE
| 1 = EN ENC ey
1 int |
. 17 —IN
G618 %DAS. DEWZ
“donnésstaps’,

. Uy o etapedivent”

=
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Logiciel et Programmation

gestion d'etape 12|

Tl 6.1
“filtresalez™

i B %

L8 F

W T3
“wanmnneIzIx"
{ R %

L] r

WA TS
“wvannedelavaoge

FaEZFD
TIEC_Timer_0 DE_

WOAES DEXT .3
“dhom mEe sta pea.

TOoOM “tem ps d St pe
Time &1
1N L] { b
T= o= FT ET
- Réseau 14 :
Commentaire
%DBS DEXF 4 %DBS DEXG. 4
- donnés etape - donnée etape ®DBES DEW?2
“temps d etape “temps d etspe -annEf:IEaEF.
- - " ets iver1”
817 5 I;'E I -
{ | { | Jine | EM ENG —
= M
617 ®DBE5.DBEWD
" donneée etapg .
3 OUT1 - EEpe
- Réseau 31 : gestionetape 13
Commentaire
®DB21
“1EC Timer 0_DEB
~ s T T %DB5 DBEXT 5
%DB5_DEW4 - donnée etzpe’
"donnée etaper TON “tamps d =tzpe
etape diver2 621"
Time
|=1 N Q [ 1 .
|Int | \ J
621 il 2
- Réseau 15 : etape 13
Commentaire
WOES . DEXT .5
~donnée sta pe. WDES. DEW
“tem ps d etape “donnéestapeT.
61" “etapediverz”
|=1
: : Jint | = e
R &2 1M DES. DEVE
“donnssstaps.
P OUFT 1 “stapediverz”
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Logiciel et Programmation

b Réseau 32 :

gestion etape 14

gestion d'etape14

%DBS.DEWS
“donnéestaps’
- i %7
etapediver2 “va Eine 12"
= i 5 3
III'ItI L I
622
%I 7.4

“wannedelavages
i

{ %}
%DEZE
"IEC_Timer 0 DB
" el %DES. DEXT .6
“donneestape’.
TOM “temped staps
Time B22
5 c { r—
TES FT ET
b Réseau 16 : ..
Commentaire
%DES.DEXT .6
'dmnéeetape’. P%DE?.DE\’#
“tem ps.d etape donnesetape’.
f22" “stapediverz”
MONE
| 1 = EM ENC
1 III'III
E21 623 IN
L %DA5. DEwW:
“donnésstaps’.
. QUTY . etapediverz”

=
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%DB5 DEW4
" donnees etape .
- i - w17
eape diverd
pREE “wanne12°
|=1 IR 1
it | {R )
673
w174
“wanne de lavage
-
! 1
{R )
®%DE1S
“IEC_Ti 0_DE
- ”-g?_ -7 %DBS DEXF T
“donnee gape’ .
TOM “temps d et=pe
Time 623
[ 1
IN Q 1 T
T#305% —PFT ET
®M106.0
“filtre zale 1°
{R}
b Réseau 17 : .
Commentaire
%DB5.DEX7.T %DBS5.DEXT.1
“donnéestaps’ N niEg Sape - i %DE?'DE"’”_
“tem psd staps "tem psd q;-'nE?-EHFE.'
33" 1 3 iwer?
6213 etapes1s pediv
{ | | | [int | ENE —
523 DS DEWD
“donnésstape’.
s QUTY . Staps
CONCLUSION :

Dans ce chapitre, nous avons donné un petit apercu sur le logiciel STEP 7, puis nous

avons élaboré la partie programmation et simulation pour maintenir le débit adéquat pour le

bon fonctionnement du systeme afin que les prét filtres soient protéger.
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Conclusion générale

Conclusion générale

Le travail effectué au sein de l'entreprise IFRI nous a permis de mettre en évidence
I'aspect pratique de I'ensemble des connaissances théoriques acquises tout au long de notre
cursus, ainsi enrichir nos connaissance et notre savoir-faire dans le domaine de
l'automatisation des systémes industriels et tirer profit de I'expérience des personnes du
domaine et d'autre part, d'apprendre une méthodologie rationnelle a suivre pour I'élaboration
des projets d'automatisation.

Nous avons présenté notre projet de master Il qui consiste a l'automatisation et la
régulation du débit, pour se faire, nous avons procéder de la maniére suivante :

Tout d'abord, nous avons fait I'étude de Il'existant afin de déterminer les problémes qui
existent et proposer ensuite la solution, et cette solution est basée autour d'un automate -
programmable SIEMENS de la gamme SIMATIC de type S7-1200.

La prochaine étape était de d'élaborer un programme pour variateur de vitesse qui
commande la pompe centrifuge. Ce programme a été realisé a 1’aide du logiciel step7 en
langage CONT.

La simulation de ce programme a été faite sur un automate réel, le résultat a montrés que le
programme est bien fonctionnel.
Sur ce, on peut dire que notre tdche qui consistait a l'automatisation et la régulation de la

vitesse d'une pompe par un débitmeétre a été achevé avec succes.
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Alarmes de disjonction

- Réseau 1: Disjonction d'Altivar312
Commentaire

|0 .4
"DISCTON DU “DB3.DBX1.0
WARIATEUR

orrmeee? 1 T

]
L

w» "DISCTION DU VARIATEUR"™ 6o 4
+  Réseau 2 : Disjonction de la source continue
Corrmentaire

90 .0
"DISIONCTION “WEB3.DBX11
BLOC 24V

] |

]
L

- Réseau 3 : disjonction de la source continue 2

Commentaire

W01
DSIOMCTION “DE3.DBX]1.2
BLOC 24V (2}

o
g




- Réseau d : disjonction du module de d entre
Comrmentaire

403

"DISJONCTION WE3.DEX1.3
MODULE D EMTRE®

.
—

- Réseau 5: disjonction du module de sortie
Cormmentaire

o2
"DISCONCTION

MODULE DE %DB3.DEX] 4
SORTE"

e
L

Bloc des données

MNom Type de données Décalage Valeurdedépart Rémanence Visible da...
w Static
L] defaut Int IE' 0.0
L] defaut2 Int 210
] Défaut Q3C3 Bool 4.0 fal
Défaut Q4C4 Bool 41 fals
u Defaut Q5C5 Bool 472 falze
] Défaut Q4 Bool 43 fal
= Defaut Q1C1 Bool 4.4 fal
= niveau min Real 6.0 0.0

[ A |

PAAAAAAAA

00000000
NNNEEEEE

Bloc réalisé pour simuler:

v  Réseaul: ..
Commentaire

CALCULATE CONV

Real Real to Int MOVE

e EN ENO EN ENO EN ENO —1

#dd —IN 0UT- #dddd #dddd — IN [
s OUT! - "DEBIT

OUT:= in1*in2
W12 0UT- #dd

*CONSIGNE
VARIATEUR" —IN1

D300
Tag 2 - IN2 st




Bloc des données debourbage :

donnée de débourbage Pri

Mam Type de données Décalage |Valeurde départ Rémanence |Visible da_..
<1l - Stafic
il Prmax | Real [E|~] 00 100 M =]
] = Fr min Real 40 0.0 | [+
<] = valeur analoguique Real 80 276480 | [+
<] = décalage Real 120 0.0 ] [V
<0 = Pranalogigue Real 160 0.0 ] ¥

donnée de débourbage Pr2

MNam Type de données Décalage Valeur de départ Rémanence Visible da...
<01 + Static
amls  Prmax | Real [E~] o0 100 ] =]
] = Fr min Real 40 0.0 [l =]
<0 = valeur analoguique Real 8.0 27648.0 D E
<] = décalage Real 12.0 0.0 ] =]
<1 = Pranaloguigue Real 16.0 0.0 [l ]

Bloc des données étape de débourbage:

MNom Type de données Décalage Valeur de départ Rémanence Visible da...

<0 w Static

<0 = etape Int B 0.0 0 D E
<] = etape diverl Int 20 0 D E
<01 = etape diver? Int 4.0 0 D E
<01 = ternps d etape 1 Bool 6.0 false D E
<1 = ternps d etape 2 Bool 6.1 false D E
<1 = ternps d etape 3 Bool 6.2 false D E
<0 = ternps d etape 4 Bool 6.3 false D E
<0 = ternps d etape 5 Bool 6.4 false D E
<0 = ternps d etape 6 Bool 6.5 false D E
<] = ternps d etape 611 Bool 6.6 false [l [+
<] = ternps d etape 612 Bool 67 false ] [
<] = ternps d etape 613 Bool 70 false ] [
<1l = temps d etapesld Bool 71 false ] [
<1 = temnps d etape 615 Bool 72 false [l [
<1 = temps d etape 616 Bool 73 false [l [
<] = ternps d etape 617 Bool 74 false [l [
<] = termnps d etape 621 Bool 7.5 false [l [
<] = ternps d etape 622 Bool 76 false D E
<01 = ternps d etape 623 Bool 77 false D E



Paramétre échelle:

iparametre echelle:

Marm

AEAedAALAEAR

w Static

max
min

nombre analogi
decalage

debit

maxniv eau
min niv eau
niveau d eau

niveau d arret

Table de variable:

Type de données

Real
Real
Real
Real
Real
Real
Real
Real

Real

Table de variables standard:

EAAtdAAAeALAAAARAAAERAAARAR

Nom
MARCHE- ARRET ATWZ12
AQUITEMENT DEFAUT
COMSIGME WARIATEUR
DEBIT

DISIONCTION BLOC 24V

DSJONCTION BLOC 24V (2}
DISCOMCTION MODULE DE SORTE

DISIOMCTION MODULE D ENTRE

DISCTMOM DU VARIATEUR

Clock_Byte
Clock_10Hz
Clock_5Hz
Clock_2 5Hz
Clock_ZHz
Clock_1.25Hz
Clock_1Hz
Clock_0.625Hz
Clock_0.5Hz
front1

FEMo

Tag_1

front2

Tag_2

Tag_3

niveau d eau actuelle

EIY

4.0

80

12.0
16.0
200
24.0
280
320

Type de données

Bool
Bool
Int

Int

Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Byte
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Int

Int

Bool
Real
Real
Int

Décalage Valeur de départ

1000
0.0
27648.0
0.0

0.0
1000
0.0

0.0

1.0

Adresse
3000
%00.1
®OW112 -
=1
0.0
%el01
Fl02
W03
0.4
GMED
Fh0.0
M0
M0 2
M0 3
FhA0 4
GeM0.5
M6
Fh0_7
Seh100.0
el 04
Skt 10
Fh100.2
SO 300
SO 200
FlWes

Réma...

Rémanence Vizible da...

NENNNENEEE
NENNENENREE

Wisible..  Acces..

NHNNNNNONNENNEEAANONRNENEERE
SHNNNNNNNNRARANARNRRNRRRERE



Table de variables standard:

Mom Type de données | Adresse Réma... Visible.. |Acces..
<@ MARCHE- ARRETATV312 Bool %00.0 ™) W
<@ AQUITEMENT DEFAUT Bool %Q0.1 [~ [V
@ CONSIGNE VARIATEUR Int )| Qw112 - 7] W
<@ DEBIT Int LIVGE [+ [
g DISJONCTION BLOC 24V Bool %I0.0 ™) =]
< DSJONCTION BLOC 24V (2) Bool %I0.1 ™) W
<@ DISCONCTION MODULE DE SORTE  Bool %02 [+ v
<@ DISJONCTION MODULE D ENTRE Bool %I0.3 [+ v
<@ DISCTION DU VARIATEUR Bool %I04 [ =]
-l Clock_Byte Byte %MEBD W W
- Clock_10Hz Bool %LMO.0 [+ v
-l Clock_SHz Bool %01 ™) W
-l Clock_2 5Hz Boal 302 ] [V
4 Clock_2Hz Bool 3AMO.3 [+ v
< Clock_1.25Hz Bool MO 4 [+ v
-l Clock_1Hz Boal %05 ™) =]
@ Clock_0.625Hz Bool ALMD_E 7] [V
< Clock_0.5Hz Bool AMO.7 [+ v
<@ frontl Bool %N 00.0 [+ v
<l memo Int e 04 B B
-l Tag_1 Int BN 10 ™) W
<@ front2 Bool %LN00.2 [+ v
gl Tag_2 Real %MD300 [ [V
-l Tag_3 Real ALMD200 ™) [V
<@l niveau d eau actuelle Int %IW9E [+ v
Table d'alarme:.
Alarmes de bit
D Texte d alame Classe d'alarm.. Vanable dedé Bitde. Adresse dedé. Vanable dacq.. Bitd'..
i1 5| defaut disjonction vriateur Erors || DISIONCT..|[..{0 |5/ DISIONCTION... sgucunev.....| 0
542 Disjonction de la source confinue  Errars DISIONCTION... 1 DISIONCTION.... <gucune varia... 0
i3 disjonction de [a source continue2  Errars DISIONCTION... 2 DISIONCTION.... <ucune varia... 0
A4 disjonction dumodule dentrer  Errars DISJONCTON.. 3 DISJONCTION.... <aucune varia.. 0
G5 disjonction du module de sortie  Erars DISIONCTION... 4 DISJONCTION.... <ucune vana.. 0



Débit 35m3/h

EN

100.C
“%DE1.0B0D

“paramétre
echelleg’.max _|

ac
“%DB1.DB04

“paramétrs
echalle”.min _|

ITE4E.C
“%DB1.DBDE

“paramétrs
echalle. " nom bre
analogi® _|

995
WIWDE

QT =

INZ

IN3

"DEEIT” —IN4

ac
“%DE1.DED12

“paramétrs
echellg . decalage _

IN5

ENC

({in14nZNin3)*ind&ns

Niveau d'eau insuffisant

35.98E14
“%DB1.DED16
“paramétrz

L echelle. debit

0.0
Y%DB1.DED28
“paramétre W0
echelle” "niveau . !
d eau® AQUITEMEMNT
» DEFAUT
< i 1
Real 1 !



Résumé

La qualité et la quantité des produits est la raison pour laquelle I’automatisation des
unités de production est devenue de nos jours une nécessité absolue.

Ce mémoire présente une méthodologie générale pour I’automatisation d’un systéme industriel. Il a

Eté question d’une étude détaillée d’une station de pompage d’eau, qui a permis de modéliser son

Fonctionnement, et de la programmer avec le logiciel STEP7qui une fois intégrés dans 1’automate
S7-1200 vas le gérer automatiquement.



