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Résumé :

Cette mémoire présente une ¢étude approfondie sur l'automatisation et la
commande d'un systéme de préparation de matiere premicre destiné a l'industrie
céramique. Le projet met en ceuvre la plateforme TIA Portal, offrant une solution
complete pour la supervision et le contrdle du processus.

L'objectif principal de cette étude est de développer un systeme efficace et
performant pour la préparation de matiere premicre, en utilisant les
fonctionnalités avancées de la plateforme TIA Portal. Le systéme intégre des
variateurs de vitesse, des capteurs de poids et de vitesse, ainsi qu'une interface
Web Phone pour la supervision en temps réel.

Le mémoire aborde les différentes étapes du projet, de la conception a la mise en
cuvre du systeme automatisé. Il présente €galement les avantages de la
plateforme TIA Portal, tels que la facilit¢ de programmation, la connectivité
avancée et la visualisation conviviale des données.

Les résultats obtenus grace a ce systeme automatisé sont significatifs. Ils
incluent une amélioration de I'efficacité opérationnelle, une réduction des temps
d'arrét, une meilleure qualité des produits finaux et une flexibilité accrue pour
s'adapter aux variations de la matiére premiére.

En conclusion, cette mémoire démontre 1'importance de I'automatisation et de la
commande dans le processus de préparation de matiére premicre pour l'industrie
céramique. Le systeme développé avec la plateforme TIA Portal offre une
solution complete et performante, contribuant ainsi a l'optimisation de la
production céramique.



Introduction :

L'automatisation et la commande des systemes industriels sont des éléments essentiels
pour améliorer l'efficacité des processus de fabrication. Dans l'industrie céramique,
la préparation de la maticre premiere revét une importance particuliere pour obtenir
des produits de qualité¢. Cependant, les méthodes traditionnelles de contrdle et de
surveillance de ce processus sont souvent limitées en termes d'accessibilité, de
flexibilité et d'efficacite.

Ce mémoire se concentre sur l'automatisation et la commande d'un systeme de
préparation de matiere premiere dans l'industrie céramique en utilisant la
plateforme TIA Portal. L'objectif principal est de concevoir un systéme permettant
aux opérateurs de contrler et de surveiller le processus via un téléphone web,
offrant ainsi une mobilité et une flexibilité accrues.

Le mémoire explore les avancées récentes dans le domaine de 1'automatisation
industrielle pour I'industrie céramique, en mettant 1'accent sur les concepts clés et
les outils de la plateforme TIA Portal. Il examine également les technologies web
utilisées pour permettre le contrdle a distance.

La méthodologie de développement du systéme proposé est décrite en détail,
mettant en évidence les étapes de conception, de programmation et de test. Les
résultats obtenus démontrent les avantages de 1'automatisation et de la commande
dans la préparation de matiere premiere, notamment une meilleure qualité des
produits, une réduction des temps d'arrét et une flexibilité accrue pour s'adapter
aux variations de la matic¢re premiere.

En conclusion, ce mémoire propose une solution innovante pour I'automatisation et
la commande du processus de préparation de matieére premiere dans l'industrie

céramique, en utilisant la plateforme TIA Portal et en exploitant la
connectivité web. Il offre des avantages significatifs en termes
d'efficacité, de flexibilité et de controle a distance, contribuant ainsi a
I'amélioration globale des opérations industrielles.
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I. Introduction:

1.1 Fabriquer de la céramique : quelles matiéres premiéres sont

nécessaires ?

L’industrie du carrelage est un marché relativement mature et dépendant de
I’industrie de la construction. Plus précisément, une croissance de Ia
consommation de tuiles comprise entre trois et quatre pour cent est estimée au
cours des cinq prochaines années.

Les matiéres premieres

Les matériaux utilisés pour fabriquer de la céramique sont constitués de minéraux
argileux extraits de la crolte terrestre. Les minerais sont normalement raffinés a
proximité des mines d’ou ils sont extraits avant d’étre acheminés vers les usines
de fabrication de matériaux céramiques.

Les maticres premicres doivent étre pulvérisées et classées selon la taille des
particules. Les concasseurs primaires sont utilisés pour réduire la taille des gros
blocs de matériaux. Plus précisément, des concasseurs a machoires ou giratoires
sont utilisés. Ils fonctionnent au moyen d’un mouvement horizontal qui écrase le
matériau entre deux plaques d’acier, ou au moyen d’un mouvement de rotation
entre des cones d’acier, respectivement.

Le concassage secondaire décompose les blocs plus petits en particules. Pour cela,
des broyeurs a marteaux ou a mortier sont souvent utilisés.

Suite a cela, une troisiéme étape de réduction granulométrique peut devenir
nécessaire.

D’autre part, les émaux sont des matériaux vitreux congus pour fondre a la surface du
matériau céramique lors de la cuisson. Ils adhérent ensuite a sa surface lors du
refroidissement.

Les émaux sont utilisés pour fournir une résistance a 1I’humidité¢ et a des fins
décoratives. Ils peuvent étre teintés ou utilisés pour produire des textures
spéciales.

1.2 Description du processus de fabrication de la céramique

Une fois les matieéres premicres transformées, il est nécessaire de réaliser une série
d’étapes pour obtenir le produit final. Ces étapes comprennent le dosage, le
mélange et le broyage, le séchage par pulvérisation, la mise en forme, le séchage
proprement dit, le glacage et la cuisson.

Bon nombre de ces étapes sont accomplies a 1’aide d’équipements d’automatisation
pour la fabrication de matériaux céramiques.

1-Dosage

Dans la fabrication de nombreux types de matériaux céramiques, y compris les
carreaux, la composition du corps est déterminée par la quantité et le type de
matieres premieres. Ceux-ci déterminent €galement la couleur du corps du
carreau, qui peut étre rouge ou blanc. Cela dépend de la quantit¢ de maticres
premiceres ferrugineuses utilisées.
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De cette maniere, des calculs de dosage doivent étre effectués. Ceux-ci doivent tenir
compte a la fois les propriétés physiques et la composition chimique des maticres
premieres. Une fois que le poids appropri¢ de chacun des composants est déterminé, ils
doivent étre mélangés.

2-Mélange et broyage

Une fois les ingrédients pesés, ils sont ajoutés dans un mélangeur en V, hélicoidal ou
intensif. Ensuite, un malaxeur intensif utilise des pales qui brassent rapidement les
matériaux.

3-Moulage

La plupart des carreaux sont moulés par pressage a sec. Dans cette méthode, la
poudre s’écoule librement avec un liant organique ou un faible pourcentage d’humidité
d’une trémie dans un moule. Le matériau est ensuite comprimé dans une cavité en
acier a I’aide de pistons en acier avant d’étre éjecté.

4-Séchage

Il est normalement nécessaire de sécher le matériau céramique (qui a une humidité
relative élevée) aprés le moulage. Le séchage, qui peut prendre plusieurs jours, élimine
I’eau a un rythme suffisamment lent pour éviter les fissures de retrait.

4-Emaillage

Des méthodes similaires a celles utilisées avec le corps en céramique sont utilisées
pour préparer la glacure. Ainsi, apres calcul du dosage, les matiéres premicres sont
pesées, melangées et broyées a sec ou par voie humide. Les émaux moulus sont ensuite
appliqués en utilisant I’une des nombreuses méthodes disponibles : par centrifugation,
sérigraphie, émaillage a sec, etc.

5-Cuisson

Apres I’émaillage, le matériau céramique doit étre chauffé a haute température pour le
renforcer et lui donner la porosité souhaitée. Les temps de cuisson dans les fours a rouleaux
peuvent aller jusqu’a 60 minutes, avec des températures autour de 1 150 °C ou plus. Apres
cuisson et inspection, les tuiles sont prétes a étre emballées et expédiées.
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FIGURE I-1 processus des carreaux mono cuisson
I.3-Processus de fabrication :
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Le procédé de fabrication des carreaux céramiques se résume sur la figure ci-
dessus :

I. 3.2 Préparation de la barbotine :

Sable
Argile blanche

Talc

Feldspath

FIGURE 1.2 Préparation de la barbotine

a. Pesage :

4-La chaux :

Les principales matiéres premieres utilisées dans la fabrication de la céramique
sont :

1-L'argile ou terre : mélange plastique.

2- Quartz : se solidifie et constitues-en quelque sorte la charpente des carreaux
et augmente le coefficient de dilatation par 'apport de silice Si02-

3-Sable : se vitrifie sous l'influence de la chaleur, donne la résistance par le réle

du liant et diminue la porosité.

d’absorption et bloque le retrait
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moleur
Encodeur
Pesant

Tapis
fransporteurs

Tapis gxtracteur

FIGURE 1.3 Les cases a terre.

1.4 CARACTERISTIQUES GENERALES

I.4.1 FONCTIONNEN@ENT

- Le pont de pesage "PPS" est réalisé pour réagir a la force verticale qui lui est
appliquée, dérivant du chargement de matériel existant sur le tapis de transport sur

lequel il est monté.

- La centrale ¢lectronique dénommeée "COBRA 365" calcule un débit horaire et une
totalisation de poids, en €laborant les signaux de poids instantané provenant des
cellules de chargement et de vitesse du tapis, mesurée par un encodeur monté sur
I'un des deux tambours du tapis (le tambour de renvoi si possible).
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FIGURE 1.4 le pont de pesage

1.4.1.2 TYPE DE TAPIS SUR LEQUEL EST POSSIBLE D'INSTALLER LE
PONT DE PESAGE :

Le pont de pesage PPS est fabriqué en différentes longueurs et modeles, étudiés et
concus en fonction de la forme de construction du tapis, a condition qu'il soit
doté de stations a rouleaux de type plat, par paire (si possible avec rouleaux
supportés aussi latéralement) ou par terne.

Le tapis de transport doit présenter au moins 3 pas entre les stations a rouleaux
standard non influencées par le chargement du matériel en cas de présence de
rouleaux plats et au moins 4 pas en cas de présence de stations a rouleaux par
paires ou par ternes ; il est possible d'installer le pont de pesage dans cette zone.

-Les caractéristiques des cellules de chargement, de type "single point",
permettent aussi de monter la balance sur des transporteurs inclinés avec un angle
jusqu'a 18 ° a condition que la nature du produit transporté (angle naturel de
repos, forme et granulat) et la vitesse du tapis ne provoquent pas leur glissement
a cette inclinaison afin d'éviter des erreurs de mesure du poids. Avec Des tapis
plus inclinés, le risque d'erreur de lecture du poids augmente.

Les autres facteurs importants afin d'obtenir une erreur minimum de
transduction du poids sont :
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- Homogénéité de la distribution du matériel sur le tapis (il est conseillé de
faire fonctionner le tapis comme extracteur).

- Poids spécifique apparent et humidité du matériel transporté constants
(Généralement, les résultats sont meilleurs avec des matériels a faible
granulométrie) -

- Transporteur avec tapis en pleine charge (en évitant toutefois d'utiliser les bandes
de limitation latérales) de fagon a obtenir un bon rapport entre poids net et poids

brut (éventuellement, si nécessaire, réduire la vitesse du tapis). [2] OUI
B Y 7 X

o= \ ] e————

—

FIGURE LS5 type de tapis installer

1.4.1.2 les Principaux components

CHAQUE MACHNE SE COMPOSE DE:

[-Centrale COBRA 365

2-Transmetteur de vitesse

3-Goujon du raccordement du transmetteur au tambour du tapis
4-Carter de protection transmetteur

5-Paire de cellules de chargement "single point"

6-Structure mécanique

7-Boite de jonction des signaux cellules de chargement

8-Boite de dérivation cable encodeur

9-Station de pesage (si possible a une station existante)
10-Variateur de Vitesse SINIMATICS
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FIGURE 1.7 les déférents composants du tapis

- La balance de pesage a ét€¢ congue et réalisée pour €tre facilement introduite sur
des tapis de transport de série sans qu'il soit nécessaire d'en modifier la structure

- Cependant, il est nécessaire de choisir soigneusement la zone d'installation de la
balance, en respectant certaines regles :

- La zone du tapis qui influence le pesage est constituée de la station fixe en amont
et d'une station en aval par rapport a la station de pesage. Il est donc nécessaire
quelles trois stations concernées soient parfaitement alignées (une tension
préalable des cellules est admissible en réglant la station de pesage I mm plus haut
que les autres).

_ La distance entre le point de chargement du matériel et la station fixe avant le
pont de pesage doit au moins égale a la distance que le tapis accomplit en deux
secondes, de facon a laisser au matériel le temps de se tasser avant d'étre pesé.
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La formule de calcul la distance est:
D = v (m/sec) x2(s) = (m) [31].

11. -REGULATEUR DE DEBIT « COBRA 365 »
POUR TAPIS PESEUR VERSION 2.02 :
Le COBRA 365 peut fonctionner, selon la configuration, dans les modes suivants :

1.4.1.3 TRANSMETTEUR DE DEBIT

L'instrument, grace au signal de poids (cellules de charge) et vitesse (encodeur)
au cours de la réception de I'entrée de marche, calcule un débit instantané qui est
transmis extérieurement par une sortie analogique pouvant étre configurée

(0-10 V, 0-5V, 0-20 mA, 4-20 mA) -

On peut en outre recevoir les sorties suivantes : -
sortie de totalisation du poids.

- Sortie Perset (préréglage) du poids transporté.

- Sortie Set (réglage) du poids transportg.

- Protocole de communication série, Ethernet inclus.

- Sortie alarme générique.

- Sortie de débit égal a 0.

- Entrée de mise a zéro du poids transporté.

- Port de communication dispositif USB.

- Port VSB HOST (HOTE) optionnel avec interface pour clé USB.

FIGURE 1.8 1'interface de cobra 365

I1.4.1.4 REGULATEUR DE DEBIT
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-La centrale COBRA 365, configurée avec régulateur P.I., non seulement intégre
les variables de poids et vitesse en produisant le débit horaire instantané et le
poids totalisé, mais elle exécute la fonction d'autorégulateur de débit.

—

1,

FIGURE 1.9 le mode de commande de la bague de réglage du systéme

Le superviseur externe, grace a la communication sé€rie, le Set detravail

(Réglable aussi par clavier) a la centrale COBRA 365, laquelle, selon la valeur de

débit calculé, pilote directement (par sortie analogique) la fréquence de l'inverseur

du moteur ou le systeme de pesage a été installé-

La centrale COBRA 365 présente donc les caractéristiques - sortie

suivantes :de totalisation du poids ;

- Sortie de Set et Préset total du poids transporté.

- Sortie alarme générique.

- Sortie d'alarme de débit hors tolérance.

- Sortie de débit égal a 0.

- Sortie analogique (0-10 V ; 0-5 V, 0-20 mA ; 4-20 mA) de rétroaction.

- Entrées pour la sélection de 15 Set point (point de réglage) prédéfinis.

- Entrée de mise a zéro du poids transporté.

Sélection de 1'état de 1'instrument du mode manuel au mode automatique et vice
versa par le clavier, par l'arriére de I'instrument moyennant contact extérieur
et par le protocole de communication série.[4]

1.4.1.5 OPTIONS QUI PEUVENT ETRE INSTALLEES EN MACHINE :
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A-Deuxieme sortie analogique.

B- Entrée analogique pour la configuration du débit.
C- C- port USB HOST-,

D- Interface ETHERNET®,

E- Interface PROFBUS/PROFINET.

1.4.1.6 OPTIONS QUI PEUVENT ETRE INSTALLEES DANS DES
1.4.2 MODULES EXTERNES :

1- Module sortie analogique supplémentaire mod. MOD-AN 365.

2- Module relais externe mod. MOD-RELALIS (4 entrées - 8 sorties).

3- afficheur répétiteur ;

4- imprimante thermique.

- 1.4.3. FONCTIONS SUPPLEMENTAIRES COBRA 365
1. 4.4 FONCTIONNEMENT MASTER-SLAVE

L'instrument peut fonctionner comme SLAVE ; dans ce cas, le Set point peut étre
varié par I analogique (0-10 V /4-20 mA / 0-20 mA) ou par numérique (RS485).
Le Set point de débit est mis a jour proportionnellement a actuelle-

La limite d'échelle de 1'entrée (100 %) correspond a la valeur de Set point actif sur
I'instrument.

Au cas ou le Set point actuel serait programmé a 0, la valeur saisie dans le
Paraméttre du débit maximal du systéme est prise comme limite d'échelle.

Autrement I'instrument peut fonctionner comme MASTER, en transmettant le débit
instantané par la sortie analogique optionnelle ou avec la transmission numérique
(RS485) pour connexion directe aux instruments a fonctionnement SLAVE.

1.5 PARAMETRES PROGRAMMABLES

La programmation des parametres de fonctionnement s'effectue au moyen de
lI'interface de l'utilisateur écran tactile. Les paramétres sont organisés sur 3
niveaux de menu, avec des critéres d'acces indépendants.

Tous les parametres programmables sont indiqués dans un tableau et identifiés de
maniere univoque par un code numérique (adresse)- L'acces en lecture et écriture
des parametres est disponible sur le port de communication avec superviseur
(RS422 / RS485 / Ethernet, option), au travers du protocole

Modbus RTU. En outre la lecture et la programmation des parameétres peuvent étre

effectuées par I'échange de fichiers de format CSV, sur le port de communication
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COM2 (RS232 ou USB) ou directement sur clé¢ USB connectée au port USB HOST
(option).

Pour les détails opérationnels, se référer aux paragraphes correspondants-

ms. IMPORTATION / EXPORTATION DES DONNEES

Afin de faciliter la programmation et | 'acquisition des données de format utilisable
avec les systemes informatiques standard, I 'instrument est doté de fonctions de
transfert des fichiers (TXT ou CSV). En particulier, on a prévu la lecture / I'écriture
(méme partielle) des parametres de mémoire par les fichiers CSV et une procédure
de Data Logger (Acquisition de Données) pour les parameétres opérationnels de
fonctionnement.

I1 est possible de programmer les noms des Set point, composer les pages de Help
(Aide) et charger l'image affichée lors de Il'allumage (fichier BMP) pour
personnaliser l'instrument.

Si l'instrument est doté de 1'option USB Host, I'importation et I'exportation des fichiers
susdits peuvent se faire directement sur clé¢ USB.[5]
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I.5. 1.1 Encodeur Rotatif incrémental

- 1. 5.1.2 PRINCIPE D'UN ENCODEUR INCREMENTAL :[5]

» Le disque rotatif comporte au maximum 3 pistes.
» Une ou deux pistes extérieures divisées en (n) intervalles d'angles égaux
alternativement opaques et transparents.
» Pour un tour complet du codeur, le faisceau lumineux est interrompu (n) fois et
délivre (n) signaux carrés (A et B) en quadrature.
> Le déphasage de 90° électrique des signaux A et B permet de déterminer le sens de
rotation :
» Dans un sens pendant le front montant du signal A, le signal B est a zéro.
» Dans l'autre sens pendant le front montant du signal A, le signal B est a un.

» La piste intérieure (Z top z€ro) comporte une fenétre transparente et délivre un
seul signal par tour

Piste SignalVoie (A

)

Piste signal

Aot e =

*:Degré électrique

FIGURE. 1.10 les déférents composants de I'encodeur rotatif

Le signal Z d'une durée de 90° électrique, détermine une position de référence et
permet la réinitialisation a chaque tour. Le comptage/décomptage des impulsions
par 'unité de traitement permettent de définir la position du mobile. [6]

m.1.2 Encodeur ROTATIF DECREMENTAL (EE-IOOOPR)
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ul/6’L/wds

ENCODER
[ vee Blue:0v
White:8
Shield:N.C
0:8190228

3.7cm/1 Sin
FIGURE I1.11 encodeur rotatif

1.5.1.3. Fonctionnalités d'un encodeur : [6]

I - Ceci est un codeur universel rotatif avec un diametre de 40mm.

2. Il utilise la tension d'alimentation correspondante DC5 24V (type de sortie
collecteur ouvert).

3. La position de la phase Z peut étre facilement ajustée a 1’aide de la fonction
d'indication d'origine.

4. 11 peut atteindre une charge axiale, une charge axiale radiale 30N, une charge
axiale 20N.

5. Avec connexion inversée, circuit protégé contre les courts-circuits de charge,
fiabilit¢ améliorée (également équipé d'un pilote de sortie linéaire) Spécification :
Condition : 100%0 tout neuf Modéle : E6B2-CWZ6C Application : contrdl
automatique Mode de lecture : type de contact Principe de fonctionnement :
incrémental Tension d'alimentation : DC 5V -5% a DC 24 V + 15%0Ondulation (p-
p): jusqu'a Consommation ¢lectrique (* 1): maximum 70mA. Résolution
(impulsion / rotation): 1000 Stade de sortie: €tapes A, B et Z. Différence de phase
entre les sorties: 90 ®+ 45 Yentre A et B (1 /4T + 1/8 T) Configuration de sortie:
sortie collecteur ouvert NPN Capacité de sortie: tension appliquée: 30 VDC
maximum; Courant dissipateur: 35 mA maximum; Tension résiduelle: 0,4 V
maximum (le courant d'absorption est de 35 mA) Fréquence de réponse maximale
(* 3): 100 kHz Temps de montée et de descente de sortie: jusqu'a I gs-(Tension de
sortie de controle: 5 V, "ésistance de charge: 1 kQ, longueur de cable: 2 m
maximum) A partir du moment de la force: max.0,9 MM. Moment d’inertie :
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maximum 1x10-6kg.m2;(maximum 3x107kg.m2, maximum 600 P / R) Charge
radiale de l'arbre: 30N Charge de l'arbre de poussée: 20N Vitesse maximale
autorisée: 6 000 / min Circuit protégé: protection contre l'inversion de polarité,
protection contre les courts-circuits de charge Plage de température ambiante:
Température de fonctionnement: -10

A 70 (pas de givre); Stockage : -25 a 85 (pas de givrage) Environnement
d’humidité :

entre35% et 85% (sans condensation) Résistance d’isolement : minimum 20 MO-(a
500 VDC) entre le composant sous tension et le boitier Rigidité di¢lectrique : 500
VCA, 50/60 Hz, I minute entre la partie sous tension et l'enveloppe externe
Résistance aux vibrations (destruction) : 10 a 500 Hz, 150 m / s2 ou double
amplitude 2 mm, Il minute, 3 fois dans les directions X, Y et Z Résistance a
I'impact

(Destruction) : 1 000 m/ s 23 fois dans les directions X, Y et Z Niveau protégé :
norme CE1 IP50 Méthode de connexion : Norme CE1 1P64 (Norme JED, IP64f
résistant a 1'égouttement, a I'huile) Matériel : Etui : ABS ; Unité principale :
aluminium ; Arbre : SUS420J2 Poids : env.184g / 6.50z Liste de colis : I *
codeur 3 * vis.

Condition : 100°%0 tout neuf Modéle : E6B2-CWZ6C Etui : ABS Unité
principale : aluminium Arbre : SUS420J2 --- Poids : env. 184g
/ 6.50z --- Liste de colis : I * codeur --- 3 * vis. [7]

1.6 Le moteur asynchrone triphasé

Le moteur asynchrone triphasé¢ est largement utilisé¢ dans ce systeme sa simplicité
de construction en fait un matériel fiable et qui demande peu entretien est
constitu¢ d'une partie fixe, le stator qui comporte le bobinage, et d'une partie
rotative, le rotor qui est bobiné en cage d'écureuil. Les circuits magnétiques du
rotor et du stator sont constitués d'un empilage de fines toles métalliques pour
¢viter la circulation de courants de Foucault.[8]

FIGURE 1.12 structure de moteur asynchrone 3ph
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1.6.1 Plaques signalétiques

- - . 1 L)
‘ . - -
) 2 RO U :
= » LS 90 Lz . 585257/3
1.5 0,78 220 6.65
l i 76 400 Yy 3,84
i 1440 0 SSE ] 10
50 [ 3 1 [

FIGURE I.13Plaque signalétique

Type :(LS90Lz) référence propre au constructeur
' Puissance :(1,5Kw) puissance utile délivrée sur 1'arbre du moteur.

e Facteur de puissance ou cos phi:(0,78) permet le calcul de la puissance
réactive Consommeée.

e Rendement (76%) : permet de la puissance ¢lectrique consommée ou
absorbée

e Tensions : (230v/400v) la premicre indique la valeur nominale de la tension
aux bornes
D'un enroulement. Elle détermine le couplage (étoile ou triangle) a
effectuer en fonction de la tension du réseau d'alimentation.
 Intensités :(6,65A/3,84A) Elles représentent l'intensité en ligne (dans chaque
phase)
Pour chacun des couples
e Vitesse :(1440 Tr/min) Indique la vitesse nominale du rotor. On dit aussi
vitesse réelle. On connait alors La vitesse de synchronisme ns du moteur (ici
1500 tr/min)

e C(Classes d’isolement :(non indiquée).

e Température ambiante :(40°C) utilisation recommandée maximum

e Fréquence :(50Hz) fréquence du réseau d'alimentation.

e Nombre de phases :(Ph 3) moteur triphasé

e Service :(SI) utilisation en marche continue, intermittente...

e Indice de protection IP :(non indiquée) défini par chiffres le degré de
protection du moteur a la poussiére, a 1'eau et aux chocs mécaniques.
Variateurs de Vitesse SINAMICS

V.1.Définition : [7]
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La plupart des moteurs tournent a vitesse constante. Pour moduler la vitesse
des équipements de procédé, on a longtemps eu recours a divers dispositifs
mécaniques aujourd’hui, on fait surtout appel a des variateurs de vitesseélectro

Les variateurs de vitesse SNAMICS adaptent la vitesse des moteurs €lectriques
en fonction de la tiche a exécuter, permettant ainsi de réaliser des économies
d'énergie et de gagner en performances.

FIGURE 1.14 Variateurs de vitesse SNAMICS

1.7 Caractéristiques du systéme de variateur affectant les harmoniques :

l. Redresseur : ici c'est un pont de diode triphasé qui permet de transformer la
tension alternative en tension continue onduler-

Filtrage : un condensateur de filtrage permettant d'éliminer les  phénomenes
d'ondulations de tensions en sorti du redresseur.

. Récupération : ce systéme permet de transformer l'énergie mécanique lors du
freinage du moteur en énergie calorifique dans les résistances de dissipation
comme systeme de freinage.

. Onduleur : Ce systeme est un pont redresseur tous thyristors qui Permettent de
transformer la tension continue en une tension Alternative amplitude et
fréquence variables. Tout en maintenant le rapport U/f constant

I. 8 FONCTIONS REALISEES PAR UN VARIATEUR DE VITESSE :

Un moteur électrique est une machine qui entraine une charge caractérisée par un
couple a fournir a une vitesse fixe ou variable- Quel que soit le convertisseur, il
doit satisfaire aux fonctions suivantes.

1.8.1. Démarrage

C'est la mise en vitesse d'une machine depuis 1'arrét jusqu'a la vitesse nominale. 11
faut éviter les pointes de courant-

Par réglage on peut obtenir une mise en rotation et une mise a l'arrét progressive
pour éviter les pointes de courant et les a-coups. [9]
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FIGURE 1.15 Courbe de vitesse en fonction du temps

1.8.2 Variation de Vitesse

Deux notions fondamentales sont a discéder : la variation, la régulation
Le variateur est capable de délivrer en sortie une alimentation triphasée a fréquence
variable, ce qui permet d'obtenir plusieurs vitesses de rotation pour le moteur cablé
en aval.

1.8.3 Régulation

-Un variateur peut ne pas €tre en méme temps un régulateur, par exemple la
vitesse du moteur peut ralentie si la puissance demandée au moteur augmente.
C'est un systeme qui possede une commande avec amplification de puissance
mais qui n'a pas de boucle de retour. Est dit en boucle ouverte.
-Un variateur peut étre muni d'un régulateur pour, par exemple, maintenir la
vitesse du moteur méme si la puissance demandée au moteur augmente.
Un régulateur est un systeme asservi- C'est a dire qu'il posséde les deux
propriétés suivantes :

- Un dispositif qui agit sur le convertisseur de puissance du moteur
- La régulation proprement dite dans laquelle la grandeur de sortie, par
exemple la vitesse, est asservie a une grandeur de référence. On dit alors que
l'on est en boucle fermée.

Convertisseur de puissance
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FIGURE 1.16Boucle ",
de régulation /)

N

Consigne  Régulateur

— D

Boucle de rétroaction

1.8.3 Inversion
du sens de marche

Le variateur est capable de délivrer en sortie une alimentation triphasée a fréquence
variable, ce qui permet d'obtenir plusieurs vitesses de rotation pour le moteur cablé
en aval.

1.9 Cellules de chargement :

I. 9.1Fonctionnement :

Les cellules de charge avec capteur a flexion sont utilisées dans plusieurs
applications de cellule de charge, le pesage des réservoirs et le contrdle des
procédés industriels. Leur faible encombrement permet une intégration dans des
zones ou l'espace est restreint

V.1.2 Les carpette mouvement de la matiere :

I
|
- IR

]

FIGURE 1.17 Les carpette mouvement de la matiére
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1.9.2 Tapis extracteurs peseuses Mod. P-ENP N22700086

Ce tapis transporte la mati¢re depuis la zone de chargement vers la zone de pesage
ensuite vers le tapis transporteur.

La structure du convoyeur bande se compose de.
1- Téte de commande sur lequel est montée la motorisation
2-Structure en acier
3- Téte de tension 4 Bande SM
2. Transporteurs a bandes mod. TNCS N22700060
C'est un tapis qui va transporter la matiére vers un autre process.

La structure du convoyeur bande "TN " se compose de I-téte de commande sur lequel
est montée la motorisation

1-Structure en acier

2- Téte de tension

3- Bande [10]

a
(¥

FIGURE 1.18 Transporteurs a bandes mod. TNCS N22700060
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1.9.3 SIMATIC S7-1500 :
Un automate optimisé et performant :
1.9.3.1 Fonctionnement

Est un automate programmable industriel, ou API, est un dispositif
¢lectro numérique programmable destiné a la commande de processus
industriels par un traitement séquentiel. Il envoie des ordres vers les
prés actionneurs a partir de données d'entrées, de consignes et d'un

programme informatique.

SIEMENS
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FIGURE 1.20 Automate S7-1500(module CPU) Siemens
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FIGURE 1.20 ALIMENTATION DE PLC
Conclusion :

Dans ce chapitre, nous avons présenté la description, les composants et le principe
de fonctionnement de systéme de dosage (préparation de matiére premier), ainsi que
certains des outils utilisés dans le processus de traite.
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Chapitre 1l
Automatisation
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CHAPITRE Il AUTOMATISATION

I1.1 Introduction

Un Automate Programmable Industriel (API) est une machine élec
programmable destiné a piloter en ambiance industrielle et en temps réel
des procédés industriels. Un automate programmable est adaptable a un
maximum d'application, d'un point de vue traitement, composants, langage.
C'est pour cela qu'il est de construction modulaire. Il est en général
manipulé par un personnel ¢lectromécanicien. Le développement de
l'industrie a entrainer une augmentation constante des fonctions €lectroniques
présentes dans un automatisme. C'est pour ¢a

Que I'API s'est substituée aux armoires a relais en raison de sa souplesse dans
la mise en ceuvre.

L'automatisation permet d'apporter des éléments supplémentaires a la
valeur ajoutée par le systeme. Ces €léments sont exprimables en termes
d'objectifs par °

La productivité (rentabilité, compétitivité) du systéme

Améliorer la flexibilité de production ;

Améliorer la qualité du produit

D NN NI

Adaptation a des contextes particuliers tel que les environnements hostiles
pour I'homme (milieu toxique, dangereux. Nucléaire...), adaptation a des
taches physiques ou intellectuelles pénibles pour I'homme (manipulation de
lourdes charges, taches répétitives parallélisées).

v Augmenter la sécurité, etc... -

I1.2 Communication Ethernet Profibus

A. Ethernet

Est un protocole de réseau local a commutation de paquets. C’est une norme
internationale :ISO/1EC802-3.
Initialement congu au début des années1970, pour relier entre eux des ordinateurs
rattachés a un méme cable coaxial (par analogie avec les réseaux de distribution
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CHAPITRE I AUTOMATISATION
de fluides — eau, gaz — ou de télévision par cable dans un méme immeuble),
depuis
Les années 1990, on utilise trés fréquemment Ethernet sur paires torsadées pour la
connexion des postes clients (le cable coaxial ayant été remplacé par des
concentrateurs hub — puis des commutateurs — switch), et des versions sur fibre
optique pour le ceeur du réseau. Cette configuration a largement supplanté d’autres
standards comme le token Ring, FDDI et AR Cnet.
Ethernet n'offre pas de garantie de bonne livraison des données, ce qui est laissé aux
couches protocolaires supérieures.

N.B. Le terme "Entremet sans fil" pour désigner le Wi-Fi (nonnes EEE 802.11)

est un abus de langage. L'EEE réserve en effet le terme "Ethernet" aux normes
802.3, qui sont filaires.

Entremet est fond¢ sur le principe de membres (pairs) sur le réseau, envoyant des
messages dans ce qui €tait essentiellement un systéme radio, captif a l'intérieur d'un
fil ou d'un canal commun, parfois appelé 1'éther. Ainsi, Ethernet est concu a
l'origine pour

Une topologie physique et logique en bus (tous les signaux émis sont regus par
I'ensemble des machines connectées). Chaque pair est identifié par une clé
globalement unique, appelée adresse MAC, pour s'assurer que tous les postes sur
un réseau Ethernet aient des adresses distinctes sans configuration préalable.

B Profibus

(Process Field Bus) est le nom d'un type de bus de terrain propriétaire et de son
protocole, inter- automates et de supervision- Il est devenu peu a peu une norme de
communication dans le monde de 1'industrie ces dix derni€res années, mais son usage
tend a disparaitre au profit d'autres bus de terrain ou de réseaux I

Le bus Profibus-DP (périphérie décentralisée) est utilisé pour la commande
déterministe dite "temps réel" de capteurs et d'actionneurs par une commande
centrale, par exemple par un automate programmable réalisant des fonctions
d'automatisme et de régulation. Il est utilisé aussi pour la connexion d'une «
intelligence distribuée », c'est-a-dire la mise en communication de plusieurs
automates les uns avec les (de maniere analogue au PROFIBUS-FMS). Les débits
peuvent atteindre 12 Mbit/s sur STP, UTP, FTP ou fibre optique.

Le bus Profibus-PA (Process Automation) est utilis€, dans le cadre de l'ingénierie de
procédé, pour relier des équipements de mesure a un systetme de pilotage
(automatisme, régulation, supervision) de procédé par l'intermédiaire d'une paire de
conducteurs portant ¢également I'alimentation de Il'instrumentation (vanne de
régulation, capteurs, etc.).
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CHAPITRE I AUTOMATISATION

Siemens étant propriétaire de ce protocole, il est logique que la majorité des automates
qu'il propose dispose nativement d'une interface Profibus-DP pour le dialogue avec le
PC de programmation, supportant aussi le protocole Mise a part sa fonction servant a
lier le PC de programmation a la CPU, le Profibus-DP peut servir de liaison entre un
maitre (par exemple la CPU) et ses esclaves (ET, Micro master)

On reconnait facilement un réseau Profibus-DP a la couleur de son cable : violet. En
rouvrant, on distingue deux fils : un vert et un rouge, nommés respectivement "A" et
"B" En général, les connecteurs Profibus sont des connecteurs DE-9 plus ou moins
standards Le fil "A" est relié¢ a la pin no 8 du connecteur DE-9, tandis que le fil 'B" est
reli¢ a la pin no 3. La communication sur cette paire torsadée d'impédance
caractéristique de 150 ohms est du

Type RS-485 et se fait en mode NRZ a l'instar de nombreux autres protocoles sur ce
support physique. Profibus-PA est reconnaissable a son cable bleu, les informations y
circulent a 31,25 k Bauds en mode FSK superposées a l'alimentation 24 V des
capteurs et actionneurs.

La TR L Hadi_1 L) ET2
ST K Sl T by TH 50 Combod U 15163 i [R5
T T
TEI Jusia
i

AL L

VOO : VY11 SEVT_100 APV RN,

G GIcoe Gz GO
@ tz g o Hetaasigred 5 Yt asigrad ] Het aaigred 5

10T 107002 107100
danlit lm e .m (st .m
Wt janny) Lol L Ll

L

FMAL)

Figure I1.1 Ecran des réseaux de notre projet
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CHAPITRE Il AUTOMATISATION

Cela se par une réduction drastique du cablage et une grande simplicité. [11]
Temps de quantité

Réponse De
Fréquence De Données

| ..I.h.i!].l!';.'-'l'.':.',._
" hi:linu-lc + Mo i thieruel
S Weing (ou ponduits cu gestion):
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Mivean 4  @formatigues
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10 munutes T 10-100Ko Atebiar
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s ietrial
MNivean 3.
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o | &0 Cotluls
Sec fmin Brined
Lemraan
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FIGURE 11.2 pyramides des réseaux pros finet Profibus CIM

1.3 Généralités sur les automates programmables industriels (API) :

I1.1.3.1 Historique :

Les Automates Programmables Industriels (API) sont apparus aux Etats-Unis
vers 1969 ou ils répondaient aux désirs des industries de l'automobile de
développer des chaines de fabrication automatis€ées qui pourraient suivre
I'évolution des techniques et des modeles fabriqués. Un Automate
Programmable Industriel (API) est une machine troniqueprogrammable par un
personnel non informaticien et destiné a piloter en ambiance industrielle et en
temps réel des procédés industriels. Un automate programmable est
adaptable a un maximum d'applications, de 1’un point de vue traitement,
composants, langage. C'est pour cela qu'il est de construction modulaire. Il
est en général manipulé par un personnel électromécanicien. Le
développement de 1’industrie entrainé une augmentation constante des
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CHAPITRE I AUTOMATISATION

fonctions électroniques présentes dans un automatisme c'est pour cela que
I'API s'est substituée aux armoires a relais en raison de sa souplesse dans la
mise en ceuvre, mais aussi parce que dans les colits de cablage et de
maintenance devenaient trop élevés.

I1. 1.3.2 Définition d'un API

Un automate programmable industriel (API) est un appareil €lectronique
spécialisée dans la conduite et la surveillance en temps réel de processus
industriels et tertiaires. Il exécute une suite d'instructions introduites dans sa
mémoire sous forme de programme et s'apparente par conséquent aux
machines de traitement d'information. Trois caractéristiques fondamentales
le distinguent totalement des outils d'informatiques tels que les ordinateurs
utilisés dans les entreprises et tertiaires [12] :

v Connexion directe aux différents capteurs et actionneurs grice a ces
Entreé/sortie

v Fonctionnement dans des conditions industrielles séveres (température,
vibrations, humidité, microcoupure de I'alimentation en énergie électrique...)

v Son aspect pratique grace a la possibilité de sa programmation en utilisant un
langage spécialement développé pour le traitement de fonctions d'automate

(SNATIC S7)

11.1.3.3 Structure interne d'un API

La structure interne d'un automate programmable industriel (API) est assez
voisine de celle d'un systeme informatique simple. L'unité centrale est le
regroupement du processeur et de la mémoire centrale, elle commande
l'interprétation et I'exécution de Instructions programme. Les instructions sont
effectuées les unes apres les autres, séquencées par une horloge [13] Les API

Comportent quatre parties principales :

Une unité de traitement (CPU)
Une mémoire

Des interfaces d'entrées-sorties
Une alimentation 230 V, 50/60 Hz (AC) - 24 V (DC)

DN NN
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i Alimentation
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FIGURE 11 .3 Structure interne d'un automate programmable

I1.3.4 Description de 1I'Automate S7-1500

Le controleur S7-1500 offre la souplesse et la puissance nécessaires pour commander une
large gamme d'appareils afin de répondre a vos besoins en matiere d'automatisation. Sa
forme compacte, sa configuration souple et son important jeu d'instructions en font une
solution idéale pour la commande d'applications tres variées [12].

Le 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 en vue de créer un
contrdleur puissant.

Une fois que vous avez chargé programme, la CPU contient la logique nécessaire au
contrdle et a la commande des appareils dans application.

Le CPU surveille les entrées et modifié les sorties conformément a la logique de votre
programme utilisateur, qui peut contenir des instructions booléennes, des instructions de
comptage, des instructions de temporisation, des instructions mathématiques complexes
ainsi que des commandes pour communiquer avec d'autres appareils intelligents [14].

La CPU fournit un port PROFINET permettant de communiquer par le biais d'un réseau
PROFINET. Des modules supplémentaires sont disponibles pour communiquer via les
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CHAPITRE I AUTOMATISATION
Réseaux PROFIBUS, GPRS, RS485 ou RS232. Pour ce projet, le S7-1500 sera
programmeé en l'aide du logiciel TITAPORTAL sous Windows.

FIGURE 114 : L’automate progammab1eS7-1500

v Choix de la CPU : Les CPU du systéme SIMATIC S7-1500 se déclinent en
trois classes de performances : CPU1512 C et cpul513 F, CPU1516-3PN/DP
chacune d'elles pouvant étre étendue en fonction des besoins de la station. Sur
chaque CPU, il est possible de greffer une platine d'extension pour ajouter
des E/STOR ou analogiques supplémentaires sans modification de
I'encombrement de I'automate.

Des modules d'E/S supplémentaires peuvent ajoutés du coté droit de la CPU pour
étendre la capacité d'E/S TOR ou analogiques.

v Le choix des modules d'Entrées/Sorties : Le choix des modules Sorties est basé
sur les critéres suivants :
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CHAPITRE I AUTOMATISATION
eL e type et la valeur de la tension d'entrée ou de sortie.
e e nombre de voies.
e e type d'entrée ou de sortie (sonde, thermocouple, €électrovanne...) -

Possibilités d'extension de la CPU

La gamme S7-1500 offre divers modules et cartes enfichables pour accroitre
les capacités de la CPU avec des E/S supplémentaires ou d'autres protocoles
de communication
11.1.3.4 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 (II-A"). Le
controle proprement dit du processus est assuré par le systeme d'automatisation.
Une fois le pupitre mis sous réseau, il permet [12]'".

1-De visualiser I'état des actionneurs (Pompes, vannes) et des capteurs
(Pression, flux, niveau).

2.D'afficher les alarmes.

3. D'agir sur les pompes et les vannes

11.1.3.4.2 Définition de la Supervision

La supervision est une technique industrielle de suivi et de pilotage
informatique des procédés de fabrication a systéme automatisés. La
supervision est une forme évoluée de dialogue Homme Machine. Elle
consiste a surveiller I'é¢tat de fonctionnement d'un procédé et des parametres
de commande des processus généralement communiqués a des automates
programmables [12].

Constitutions d'un system de supervision

Les systemes de supervision se composent généralement d'un moteur
central (logiciel), a qui se rattachent des données provenant des équipements
(automates). Le logiciel de supervision assure l'affichage, le traitement des
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CHAPITRE I AUTOMATISATION
données, l'archivage et la communication avec d'autres périphériques. Ayant

pour fonction. La mise a la disposition de l'opérateur des données
instantanées du procédé- Les modules de visualisation comportent [15]:

Il. 3.4.3 Le module d'archivage :
Ayant comme role la mémorisation des données (alarmes et événements)
pendant une longue période et l'exploitation des données dans des
Applications spécifiques pour les fins de maintenance ou de gestion de
production.

11.3.4.4L.e module de traitement :

Permet la mise en forme des données afin de les présenter via le module de
visualisation aux opérateurs sous une forme prédéfinie.

11.3.4.5 Le module de communication :
Ayant pour fonctions l'acquisition, le de données et la gestion de la
communication avec les automates programmables industriels et autres
périphériques.

| Opérateur i
‘ Visualisation \

Archivage I I Traitement
Supervision

Communication

Automate

FIGURE. 1.5 Schéma synoptique d'un systéme de supervision

I1 3.4.5 Outils de supervision
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CHAPITRE I AUTOMATISATION
Un systeme de supervision et de contréle est constitu¢ d'une partie
matérielle (automate S7-1500, différents capteurs de pression et de
température -etc.-) et d'une partie logicielle (traitement et archivage des
donnés) - La partie matérielle permet de relever les parametres et d'interagir
physiquement avec l'installation, tandis que le logiciel est le cerveau du
systeme [16].
La programmation et la mise en marche d'une installation industrielle
automatisée ne sont pas suffisantes, il donc nécessaire de visualiser 1'état et le
mode de fonctionnement de Il'installation. 11 existe plusieurs configurations
d'interface de controle/commande. La configuration la plus simple est de
rassembler toutes les informations sur une Interface Homme/Machine, pour
faciliter la tiche de l'opérateur [15].
. Etapes de mise en ceuvre : Pour créer une interface Homme/Machine, il faut
avoir préalablement pris connaissance des ¢léments de l'installation ainsi que le
logiciel de programmation de l'automate utilisé. Nous avons créé l'interface
pour la supervision a l'aide du TIA PORTAL VI 5 qui est le dernier logiciel
développer par SIEMENS et le mieux adapté au matériel utilisé [151.
. Etablir une liaison directe : La premiére chose a effectuer est de créer une
liaison directe entre TIA PORTAL VI 5 et le S7-1500, et ce dans le but que le
TIA PORTAL VI 5 puisse lire les données qui se trouvent dans la mémoire de
I'automate. Afin de créer la liaison, on sélectionne notre PLC, on clique dessus
avec le bouton droit et on choisit « en ligne et diagnostique » [15].
La configuration des appareils font que la liaison soit du mode MPI et ce a travers
la carte PLC.
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Extended download te device

Configured access nodes of "HM_1"

Device Device type Slox interface type  Address Submnet
HhE_1 TP1 500 Comfornt Ethemet 19216802
HM_1 IE_CP_1 PROFINET interface 5 X1 PNAE 192.168.0.2 PHAE_1

— e

Online status information:

HML_ 1 IE_CP_2 PROFINET interface & X3 PHNAE 19216812
HM_1 LPIVDP_CP_1 LPIDP Interface 7 %2 P 1
Type of the PGIPC interface: B_PHAIE =
PGIPC interface: W Siemens PLCSIM Vinuel Ethernet Adsprer T &
Connection to interfaceizubnet: Direct at slot 'S X1 [w] W8
=
Select arget device: Show all compatible devices
Deice Dievice type Interface type Address Target device

Access address po

Start search

| Dizplay only error mezzages

Cancel

FIGURE 11.6 laison entre le PLC et IHM

C. Création de la table des variables IHM : Maintenant que la liaison
entre le projet TIA PORTAL et l'automate S7-1500 est établie, il est
possible d'accéder a toutes les zones mémoire de l'automate qui peuvent
étre des mémoires -entrée/sortie ; Mémento ; Bloc de données. Les
variables permettent de communiquer et d'échanger des données entre le
PLC et les Machines. Une table de correspondance des variables

11--IHM est créé a travers [ ' onglet Variable.

Chaque ligne correspond a une variable. Elle est spécifiée par : nom, type
de données, table de variables, connexion, non de 1'API, adresse, adresse,
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mode d'acces. L'éditeur "Variables" affiche toutes les variables du projet.

AUTOMMA ET ODF D'UN SVSDE PREP DE MAT coramic via vl senvedd ¢ HWML 1 [T 300 Comiorn M) ¢ HM tagn ¢ Table de warlabies slandand [ 3]

@ e
Tabds de warlabbes + tandad

(e [ Commrae " L g s o4 e

Ol B L ] u rd_Lonse maleh 21 Dl Al % ¥
a e A -
& -~ e [N Jreeees malak 83 g ”
@ w21 -
-1 e ACTUSL SPFERD 18PV . e ik 31 IS PN T -
A Ao an i a1 e -
A e (s = a ek 33 s T 5
A ema_Cowes 5E o 1 mateh 23 R LET_MY -
A e Cols SR - A maigh 53 s LR -
A e RS TFIRE - A ek 21 s LR -
Qe oA B 1 ek 01 T, -
- read . w a @1 ik, TN,
e R i _ (= A w33 E = -
3 Rl LR ] Falek 01 GeBI1 -
L5 DL L ] makeh 03 LR, b
aa L= e a algk 53 e b
£ L=+ e '] mabgk 31 Gag .
L5 DL oo ] malwbGd 000 _ogenoT ot
- Do Boo bk 53 LR 2yt
- OO oo a mabek 33 = N
-a B Boo '] abeh 03 c it
- Ll Boo '] 03 T
- a500 foo '] .03
£~ SO0 #eo N =1
a ot PR . w3
- DO soo L 03
- - #oo a maink 01 20 re-
[
[irerefe alarms g

Figure 11 .6 Création variables HMI

L'interface TIA PORTAL V 17 permet de créer des vues dans le but de et
de commander l'installation. Lors de la création des vues, on dispose
d'objets prédéfinis permettant d'afficher des procédures et de définir des
valeurs de proces [16] -

d. Choix de I'Interface Homme-Machine (IHM)

Nous avons choisi le pupitre TP 700 BASIC de la famille SIEN'ENS. Ce
terminal d'exploitation (interface Homme Machine) offre une facilité, une
maniabilité et surtout des fonctionnalités avancées. La remise en ceuvre de
cette interface de supervision nécessite le développement des programmes en
utilisant des outils de programmations tel que WinCC Confort [16].
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Caractéristiques du SMATIC KTP700 BASIC :
» PANEL TACTILE/CLAVIER
» INTERFACE PROFINE
» CONFIGURABLE APARTIR WINC BASIC vi 5/ STEP7 BASIC v15

FIGURE IL7 L’interface de supervision 1500 confort

11.4 Conclusion
Dans ce nous avons présent¢ une vue d'ensemble de ['automate
programmable industriel que nous avons adopté le pilotage de systeme, le
S7-1500 ainsi que son logiciel de programmation SMATIC Step7, nous
avons aussi, décrit la supervision en précisant sa place dans 1'industriel.
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Chapitre 111
Logiciel de programmation
TIA Portal
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CHAPITRE LOGICEL DE TIA PORTAL
II1.1 Introduction générale

La plate-forme Siemens TIA Portal V18 est la derniere évolution des logiciels
de programmation Siemens qui nous permet de réaliser un programme en
langage Grafcet pour piloter de fagon basique la station de traitement d'eau
usée (CLAS) et de le tester dans Siemens S7-1500, ceci dis-nous avons
¢laboré ces GRAFCET dans les blocs de fonction FB dans notre programme

pour le fonctionnement de notre station-

III .2 Description du logiciel TIA (Totally Integrated Automation) portal :

La plateforme Totally Integrated Automation Portal est le nouvel environnement
de travail Siemens qui permet d’en ceuvre des solutions d'automatisation avec
un systéme d'ingénierie intégré comprenant les logiciels SIMATIC STEP 7
VI7 et

SNATIC WinCC [9].

III .3 STEP 7 sur TIA portal

SIMATIC STEP 7 Basic (TIA Portal) est une version économique et allégée du
logiciel pour contréleur STEP 7 Professional controller Software dans le TIA
Portal, pouvant étre utilisé a la fois pour l'ingénierie des microcontréleurs
SAIATIC S 7-1500 et la configuration des SIMATIC

1-Basic Panels, étant donné que WinCC Basic fait partie intégrante de

'ensemble des logiciels.

I1I .3.1 Vue du portal et vue du projet
Lorsque I'on lance TIA Portal, I'environnement de travail se décompose en

Deux types de:

- La vue du portal : Elle est axée sur les tiches a exécuter et sa prise en main est
trés rapide.

La vue du projet : Elle comporte une arborescence avec les différents
¢léments du projet. Les éditeurs requis s'ouvrent en fonction des taches a
réaliser.
Données, parameétres et éditeurs peuvent étre visualisés dans une seule et
méme vue.
Vue du portal
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Chaque portail permet de traiter une catégorie de tache (actions).

La fenétre de la liste des actions pouvant étre réalisées pour la tache
séle

La fenétre de programme Barre des objets

e

& Oven ewbiting prosect
L]
B Migate o

ron

beniain ap 17 ar CA CPRDoe g abewbal - |

AL RON ETOOMMNOE £ TTUILE DE PP (b AT A e AR LA RO
e

Création de Projet ou
ouverture existant

Création
de
matériel

€ Pwe  NhBEGEEeCedN
ctionnée

FIGURE III.1 Vue du Portal

II1.3.2. Vue du projet
L'¢lément « Projet » contient I'ensemble des éléments et des données

nécessaires pour mettre en ceuvre la solution d'automatisation souhaitée-
PROGRAMMATION
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FIGURE III .2Vue du projet.

La fenétre de travail permet de visualiser les objets sélectionnés dans le projet
pour étre traités. I1 peut s'agir des composants matériels, des blocs de programme,

des tables des variables.

La fenétre d'inspection permet de visualiser des informations complémentaires sur
un objet sélectionné ou sur les actions en cours d'exécution (propriété du matériel
sélectionné, messages d'erreurs lors de la compilation des blocs de programme,).

Les onglets de sélection de taches sont un contenu qui varie en fonction de
I'objet sélectionné (configuration matérielle, bibliothéques des composants,
bloc de programme, instructions de programmation). Cet environnement de
travail contient énormément de données. Il est possible de masquer ou réduire
cert aines de ces fenétres lorsque 1'on ne les utilise pas-
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PROGRAMMATION

Il est également possible de redimensionner, réorganiser, désancrer les
différentes fenétres.

IIT .4.1 Adressage des E/S.

Pour connaitre l'adressage des entrées et sorties présentes dans la
configuration matérielle, il faut aller dans « appareil et réseau » dans le
navigateur du projet. Dans la fenétrede travail, on doit s'assurer d'étre dans
'onglet « Vue des appareils » et de sélectionner 1’appareil voulu [17].

- Tags

P 9= Tl
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rarn Tus e

TR B
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C3,_58_ RO Bod WHI004
o B LT
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BEmmp R X
B9 a i W

pftecpbccttbcbeotebtttteatbtant
SEALARVELE ] AF 1 VE SE SE A0 YL S V) V) 40 SR SR YR SR UL SE AR VAR SR A A4 R §)
SEEAEAT TR SENE R SR T LR SR LR TR s E R eE s E R s E v e
AEESE LR L A L LR e oL L]

FIGURE IIL.3. Adressage des E/S.

1.7 Les variables API Adresses symbolique et absolue
Dans TIA Portal, toutes les variables globales (entrées, sorties, mémentos...)

possedent une Adresse symbolique et une adresse absolue-

1) L'adresse absolue représente 1'identificateur d'opérande (I, Q, M, ...) et son

adresse et numéro de bit.
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2) L'adresse symbolique correspond au nom que l'utilisateur a donné a la
variable (ex : Bouton Marche). Le lien entre les adresses symbolique et
absolue se fait dans la table des variables API.

Lors de la programmation, on peut choisir d'afficher les adresses absolues,
symboliques ou encore les deux simultanément.

I1I .4.2 Table des variables API
C 'est dans la table des variables API que 1'on va pouvoir déclarer toutes les

variables et les constantes utilisées dans le programme. Lorsque 1'on définit

une variable API, il faut définir

- Un nom : c'est I'adressage symbolique de la variable.
-Le type de donnée : BOOL, mn,..

-L'adresse absolue : par exemple QI .5

On peut également insérer un commentaire qui nous renseigne sur cette
variable. Le commentaire peut visible dans chaque réseau utilisant cette
variable.

I11 .4.3 Configuration de I'API SI-1500

Les étapes ci-dessous montrent comment créer un projet pour SMATIC S7-
1500 est

1. Les programmes pour SMATIC S7-1500 sont gérés sous forme de projets.
Nous allons maintenant créer un nouveau projet via la vue portail (« Créer un
projet > Nom : Citerne Ana log> Créer »).
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FIGURE I11.4 Créer un projet

2. « Mise en route » est recommandée pour le début de la création du projet.
Premieérement, nous voulons « Configurer un appareil » (« Mise en route

>

First stops

IS

_’ el e Tour h

@ First steps

R

FIGURE IILS5 Configurer un appareil
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Puis « Ajouter un appareil » avec le nom d'appareil : Contrdle citerne.
Choisissez alors dans le catalogue la « CPU 1516 » avec la bonne combinaison
de lettres derriere. « Ajouter un appareil > SALATIC PLC > CPU

I11.4.4 Mise a jour de CPU

Dans notre Projet de control automate web server via smart phone on a
utiliser le CPU sous référence PN/DP 6ES7 516-3AN01-0ABO et nouvelle
version2.9 pour des options suivantes :

-application web server.

- application VOT vision et affichage et control des objets.
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1516-3 PN/DP 6ES7 516-3AN01-0AB0 >Ajouter»)

» [l CPU 15184 PNIDP

» [l CPU 15184 PNIDP ODK

» [ CPU 15184 PNIDP MFF

» [ CPU 1511F-1 PN

» [l CPU 1513F1 PN

» [l CPU 1515F-2 PN

~ [[J CPU 1516F-3 PNIDP
[l sE57 516-3FN00-0ABD
Il lses7 5163n01-0480)
[ ses7 516-3FN02-04B0

» [ CPU 1517F-3 FNIDP

» ([ CPU 1518F-4 PNIDP

» [l CPU 1518F<4 PN/DP ODK

» [ CPU 1518F-4 PI/DP MFP

» (@ CPUISTITI PN

» @ cPu1SIST2 PN

» [ CPU 1516T-3 PNIDP

» [ CPU 151773 PNIDP

» [ CPU 151874 PNIDP

» (@ CPUISIITRA PN

» [l CPU 1515TF-2 PN

» ([l CPU 1516TF-3 PNIDP

» [ CPU 1517TF-3 PHIDP

» [l CPU 1518TF-4 PNIDP

» (@ CPU1513R1 PN

rlfiaummm

FIGURE I11.6 ajouter le CPU

4 Le logiciel bouge automatiquement vers la vue du projet avec la
configuration matérielle ouverte. Ici, on peut ajouter des modules
supplémentaires depuis le Catalogue du matériel (fenétre de droite). A l'aide
d'un glisser-déposer on ajoute le Signal Board pour une sortie analogique. («

Catalogue > Signal Board
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1. Afin que le logiciel puisse accéder dans la suite a la bonne CPU,
son adresse IP et le masque de sous-réseau doivent parameétrages
(« Propriétés > Général > Interface PROFINET > Adresses
Ethernet >
2. Adresse IP : 192.168.8.105
3. Et Masque. Sous/réseau. : 255.255.255.0)-

¥ mabek ) [P 1516-5 PNGF]

w + s
4 : :
" Sy P
- i = PR T i o
s e o
w e 1 1 L L] [ L] ] % ® =2 n = o
Chbash_0 o
o
o
@
8
]
. o
o
I Propesties |l L |
General M Lart Texts
"I_ [themet sddesses —
] et are netvnsied with
Lelenen
i irfteinant protocel version 4 (IPsl)
{8 Tot P addrers n the propect
W pdidved
Lubner mack 54 148
Ty
e T I R

FIGURE III.8 Configuration adresse IP

6. Puisque de nos on programme avec des variables plutot qu'avec des
adresses absolues, on doit spécifier les variables globales de I'API. Avec un
double-Clique, ouvrez la table des variables API et entrez, comme montré
ci-dessous, les noms des entrées et des sorties.
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FIGURE. I11.9 TABLEAU DE VARIABLES

[11.4.5 SNATIC WinCC
WinCC (Windows Control Center), est le logiciel qui permet de créer une Interface

Homme Machine (IHM) graphique, qui assure la visualisation et le diagnostic du
procédé. Il permet la saisie, l'affichage et 1'archivage des données, tout en facilitant
les taches de conduite et de surveillance aux exploitants. Il offre une bonne solution
de supervision, car il met a la disposition de I'opérateur des fonctionnalités adaptées

aux exigences d'une installation industrielle [10].

il - e i b | wreirw e -— [ L =
oL e — E a®
1

— - - l |
-
e ZONE DE TRAVAIL |
*1 FENETRE B *h‘-ih
PROJET DoLt

- " FENETRE
PROPERIETES
FIGURE : III. 10 Fenétre du travaille dans le WinCC
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Nous distinguons sur cette figure :

> La zone de travail > La boite d'outils> La fenétre de projet> La fenétre des
propriétés

a) La zone de travail : C'est dans cette zone ou se fait la construction des
différentes vues du projet.

b) La boite d'outils : Cette zone nous offre la possibilité d'importer les éléments
de base nécessaires pour la création des vues (bouton, champ graphique,
champ de texte, -etc.).

c) La fenétre de projet : Elle affiche la structure du projet, on peut a partir de cette
zone créer des vues, des variables configurées et des alarmes.

d) La fenétre des propriétés : Elle permet de charger ou de modifier les propriétés

d'un objet sélectionné dans la zone de travail.
WinCC gere les taches suivantes.
Représentation du processus

Le processus est représenté sur le pupitre opérateur. Si, par exemple, un
changement intervient dans le processus, l'affichage est mis a jour sur le pupitre
opérateur.

Commande du processus

L'opérateur peut commander le processus via l'interface graphique. Par exemple,
L’opérateur peut définir une consigne pour l'automate ou modifier des parametres.

Affichage d'alarmes

Si des états critiques surviennent dans le processus, une alarme se déclenche

automatiquement. Par exemple, quand une limite fixée est dépassée.

Archivage des valeurs de processus et des alarmes
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Le systéme IHM peut archiver des alarmes et des valeurs de processus.

Cela nous permet de documenter les caractéristiques du processus ou

d'accéder ultérieurement a des données de production plus anciennes.

«Gestion des parametres du processus et des machines

Le systeme peut enregistrer les parametres de processus et des machines
dans des recettes. Cela nous permet de transférer ces paramétres en une seule

fois a I'automate.

I11.5 Conclusion :

Dans ce chapitre, nous avons présent¢ le logiciel TIA PORTAL les
différentes étapes de la création d'un projet TIA PORTAL V 17- Nous avons
aussi présenté la procédure a l'Interface Homme Machine. La création d'une
Interface Homme Machine exige non seulement une bonne connaissance de la
procédure et étape de la création de la supervision, mais aussi du langage avec le
quel est programmé l'automate afin de faire une communication correcte des

adresses des variables.
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Chapitre IV
Automatisation de systeme
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IV.1. Introduction

Lorsque la complexité des processus augmente et que les machines et les
installations doivent répondre a des spécifications de fonctionnalité toujours
plus sévéres, l'opérateur a besoin d'un maximum d'informations pour observer
I'état actuel du systeme. Ces informations s'obtiennent au moyen de I'Interface
Homme-Machine ou bien Par distant site web (web server)

(ENI).

Ce chapitre a quatre objectifs principaux :

1-Le premier objectif est faire I'automatisation du systéeme de dosage maticre

premiere, nous allons réaliser un programme en utilisant le logiciel TIA portal

V 17et I'implanter dans 'automate S7-1500.

2-Le deuxiéme est de procéder a la simulation de notre systéeme du dosage
matiere premiere, afin de permettre aux opérateurs un controle et une
manipulation plus commande en temps réel par le moyen d'un PC, a I'aide de
logiciels de simulation S7-PLCSIM Advanced V4.0

3-Création application Vot création des objets du Process

4-control et commande les objets via web server a 1’aide des smart phones et
le wifi 4G

Les étapes que on a suivies pour faire ce projet est :
Analyse du programme

Collaboration des process Configuration
matérielle siemens

A - Process général :
I. L'équipe de remplissage charge les silos avec différentes matiéres selon

la recette exigée par le département de qualité (chaque matiere donne des
caractéristiques technique et qualit¢ au carreaux exemple dureté,

¢élasticité...
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2- Fixer les consignes de production et de qualit¢ (les consigne sont

données par l'intermédiate de 'afficheur cobra ou FV1 le responsale de la
régulation débit).

3. La régulation du débit est assurée par le régulateur cobra.

4. La gestion de la ressource de remplissage est gérée par I'état de la
trémie

(Input/output state)

B- Le Schéma synoptique :

¥ Cellle des pesoge
¥ encoder

v e ¢ Aoms i
Db ¢ Corire
":“:dtm E

’ Variateur
o — "

i HMI

~

Figure. IV.1 Schéma synoptique
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1.2 Création du programme

1.2.1 La configuration matérielle :

1- AUTOMATE PROGRAMABLE (PLC) :

Dans la configuration matérielle on a changé le CPU1516- un automate programmable par un
autre CPU 1516-3 v2.9 6ES7 516-3AN01-0AB

Caractéristiques de de 1500 STENIENS

CPU avec écran ; mémoire de I Mo de code et 5 Mo de données ; 10 ns de temps
d'instruction bit ; concept de protection en 4 étapes, fonctions technologiques
intégrées : Motion Control, controle en boucle fermée, comptage et mesure ; tracage
intégré ;options temp real ;mode isochrone (central); pour toutes les interfaces
PROFINET ; communication ouverte sécurisée avec les utilisateurs;1ére interface :
controleur PROFNET 10, prend en charge RT/IRT, mise a niveau des performances
PROFINET V2.3, 2 ports, [-Device, MRP, MRPD, mode isochrone ,S71500 Client
DNS, OPC UA: DA serveur, DA client, méthodes, spécifications associées;
protocole de transport TCP/IP, communication S7, Transfert IP; serveur Web,
temps de cycle de bus constant, routage S7 , ; 2éme interface: contréleur
PROFINET IO, prend en charge RT, protocole de transport TCP/IP, serveur Web,
routage ; 3eme interface : PROFIBUS DP Master, temps de cycle de bus constant,
routage ; firm ware V2.9
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FIGURE IV.2 Ajout du CPU 1516-3 PNDP

2-Les modules d'entrée et sortie :
De siemens ET200M 1/0 on a 39 entrées et 26 sorties donc on a utilisé 3

modules d'entrés et 2 modules de sorties
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3-Variateur de vitesse :
On a remplacé le variateur de vitesse par un variateur de vitesse

1 | i | 1 | [ | i A | i 1 1 | L] ] A

"N Ly TR
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Figure. IV.4 Schéma électrique d'un variateur de vitesse
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Figure. IV.Svariateur de vitesse G120 C

Affectation de l'interface de bus de terrain

L'interface de bus de terrain se trouve sur la face inférieure du variateur.

X150 P1 RX+ Données de réception +

X150 P2 RX- Données de réception -
PROFINET TX+ Données d'émission +
EtherNet/IP

TX- Données d'émission -

O~ A WN =
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Add new device

Device name:

|Dmrr_1

PC systems

- r:- Drives & starters
w [38 SINAMICS drives
¥ g SINAMICS GT10M
» [ag SINAMACS G120
~ (a8 SINAMICS G120C
= 3@ 3AC 380480V
» [ F5A
» (o FSBE ™
» g F5C
« (g PROFIBUS DP
- r,i FSAA
&& P20, 0.55kW, FA
& P20, 0.55kw, UF
& P20, 0.75kW, FA

[2]

L1720, 0.75kw. UF i
&5 P20, 1.1kW, FA
& IP20, 1.1kW, UF
& P20, 1.5kW, FA
& P20, 1 .5kW, UF
&5 P20, 2.2kW, FA
2k P20, 2 2kW, UF

» (g FSA
» (a5 FSB
» (@ FsC
v?il"N
aleran bt
<] L3 >

G120C DP

Article no.: | 65L3210-1KE12-3UP2 ]

|4.7.13 =]

Version:

system): no

Braking function: motor holding brake, DC
braking, compound braking, dynamic braking
Degree of protection: IP20

FIGURE IV. 6 Ajouter un variateur dans TIA PORTAL
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i DN e el € &G0 4 . |

ALTOMA ET (DE D'UN STYRDE PREF DT MAT cmam

Devepes b negwsrhe

EFW1_ 10001 _1 |61 R0C D

Figure. IV.7 configurations de variateur
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Configuration de variateur de vitesse

Parametres : Nom de variateur
Fenétre général tension et puissance de variateur et entrée analogiques et

sortie analogique et les entrées et sorties digital

Configuration réseau :
Interface réseau ; Profibus 1 : adresse esclave N° 11 et vitesses de

communication.

L Properties "

Leraal 10 tags Sywieam Cons aimiy

Parameten

Addrets

aghest AL | 126

Trememizzion tpewd: 1% MEp

Figure IV.8 de configuration de réseau

Télégramme : envoyer 02 mots et recrever 02 mots
Jrizgrure condgumanon Hame tern Lisk  Telegram Lng Extengon Trpr  Ferar Fartre det wen

v BFVI_ i GRER_ : - BFVI_1SMOGT_1
el (ACEuT veiue Sistsdl (Al il P swndard sehegrar | 2 weids 8 words =6 M enapecled
A Lwndard siegram 3 erds @ weond : = WE wnaproded

Figure. 1V.9 télégrammes
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

| Start Safery integrated commissioning

k ] Ci 1

1] Standard telegram

]

/5] 5]js] s

|
E

i

s

HEEEIRE g E
fielelaisiee g |
jelelals e e g i
felelsis e e :
N ,-
g gl [ £
gl el g ]
g gl [

Figure. IV.10 Recu de direction par télégramme

[oos:[o el cos:[o W | seansatery iegrated commissioning
= Basic settings lad
Configuration summary ]
~ Dota sets
Drive data setz DDS
Command dets sets C0%

Reference vanables

Figure. IV.11 Entrées sorties De variateur
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

|oot:[o o] ami[o ] | g sean satery ivergrated commanioning
Faterence varable:
O conbgurrnon

- gt foutputs
Dl inguts
Rk outputs
Analog mputs

Anslog owiputs
 Letpoint channel

= Fund goepome:

Figure IV.14 référence moteur
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE

Cnmlulin ning Wizard
Drive sething
Selecton of motor standand and load cycle.

Standard:

(0] IEC (50 Hz line, 51 units

Drvve wnit line supply voltage:
400 (W

Drive setting

® -
R
]
@
e
@
®
@
@
]

<cBack | T Cancel

FIGURE. IV.15 Drive setting
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE

Commissioning Wizard

@ 000 00

g
]

Figure. 1V.17

Motor

Specification of motor type and mator data.

Motor configuration

Enter motor data

Select motor type

[10] 1LE1 induction maotor (not & code number

Meotor connection type
EXN -

Flease enter the followi ng mator data:

Paramater Faramerer text value Uinat
p305[o] Rated motor current D00 Arms
p307[0] Rated motor power 000 kw
p3vifo] Rated motor speed 0.0 rpm

The following motor data is pre-assigned and can be changed if required

Pararmeter Pararmnesr tex value Uit
p304]a] Rated motor voltage 400 Ve
p310{o] Rated motor frequency 5000 Hz
p33s[o] Mator cooling type [0] Hatural ve

0 The motor date ha: not been completely entered. Complete the motor data

<< Back

Cancel

FIGURE. IV .16 Paramétrages du variateur (Moteur)

ALITOMA ET COE DUN SYSDE PREP DE MAT ceramic via veel server + BFVI_T0MBO_1 [GI120C DF] » Commivsianing

ool pane
Wizt Dren anabiie: Sperang mose
L nl =] L=
ioclify:
e Zlm ] ] - -
" L]
Orive slatus: Artusl valssy-
e Wbyl LaaTRing o= ae CptaTon sabled Sgeed g U g

= Wokor mastummant

control variateur marche stop et on deux
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE

Commissioning Wizard

Setpoint specification

Selection if the drive is connected to a FLC and where the setpoint is to be created.

exchange in the drive

Drive

G Selection of the controller connection and the setpoint specification:
@ setpoint specification PLC Drive
O Ramp function Data
i in the PLC exchange
® ® Data Ramp function
&
®

O Ramp function
in the drive
<<Back | T— { [ cancel

Figure. IV.18 le choix de mode accélération et d’accélération variateur
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTEN(E
>

Lo

Lo

P,

(v)
%

Figure. 1V.19 14 COBRA 365 dans TIA PORTAL

5.rnn (HUMAN MACHINE INTERFACE) :

HMI en anglais pour "Human machine interface", ou en frangais pour "Interface homme
machine"

Une Interface Homme-Machine (IHM) est une interface utilisateur permettant de
connecter une personne a une machine, a un systéme ou a un appareil. Ce terme définit

globalement n'importe quel dispositif permettant a un utilisateur d'interagir avec un
appareil en milieu industriel.

HMI 1 TP 1500 CONFORT...

Figure. IV.20 1500 dans TIA PORTAL

84



CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE
IV.2.2. La programmation

IV.2.1 Tableau de variable

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

lors de la programmation pour cela le tableau des variables est créé pour l'insérer

avec des variables du systéme.

A W L J WAl Cceramic vid web server B s anie oe \
vy 2%y TR
Table de variables standard
tame Data type Address Retsin  Acces.. Wita. Visibl_ Supervision Con
81 4@  MAR_AR_CON_10MI25 Bocl %03200.5 [~ ot ]
82 @@ MAR_AV_CON_10MD26 Boal %03200.6 W W I
83 @@ MAR_AR_CON_10MO26 Boal %03200.7 W =l I~
84 @ MAR_AV_BAN_10MO27 gocl %03201.0 ¥ 2 vl
85 4 MAR_AR_BAN_10MO27 focl %03201.1 [ [t 2]
6 @@  MAR_BAN_10MD2S Boel 5032012 W W Wl
7 @  MAR_BAN_10MO29 Boal %03201.3 [~ i k=l
98 @@ MAR_BAN_1OMO30 Bool %0Q3201.4 = o Tl
9 4@ MAR_BAN_TOMO31 Bool %Q3201.5 k=l el =l
100 @ Nu_owo Boal %03201 6 ! ™ Tl
01 @ nuon Bocl %03201.7 7] el Il
102 @ swmENE Bool %03202.0 M M &
103 @  LAMPE_ALARM Bool %G3202.1 k=l ' k=l
jod lea  vov_Res Besl %Q3202.2 kel g w
105 @  VOY_CYC_CHAR_TRE Boal %03202.3 7l H &
106 4@ VOY_AUTO Boel %0Q3202.4 ! ! I
107 @ VOY_ALARM Boal %G3202.5 ! ! vl
108 @  CEN_SEC Bool %Q3202.6 = = vl
108 @ Tag 20 Bool %03202.7 Wl [ I~
10 @ Teg 21 Bool %03203.0 ! ! !
111 @ FLASPCA Boel %03203.1 "l [ vl
112 4@  ASP_ION_BAN Bool %03203.2 "l o ol
113 4@  FIL_ASP_ZON_BAN ool %Q3203.3 " & "l
4@  Nu_D12 Bool %Q3203.4 ol [ il
& nNu_03 Bool %03203.5 ! v !
4@ CoMTH Bool %03203.6 ! [ v
4  COML_SEC Bool %03203.7 Wl I~ 1~
a mt Bool %004 Wl [ I~
|  Syptem Byte Byte %81 M M M
@  FirstScan Boel %M1.0 ! o ol
G & x o X
4 Portal viey 32 Oveniew 7 Parameter Vi Commissioni... | il mnPuT_coBRA | 5 Table de vari

Figure : IV4.22 Tag [OBI]
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE
IV.2.2. Programme en langage contact

Le programme de la commande de systéme est en langage contact dans 9 blocks

3 block de type OB (Organisation Block) et 3 block de type FC (Fonction) 3 block de

type FB (Fonction Block) et 12 DB (Data Block).
IV.2.2.1 Bloc OB

Un OB est appelé cycliquement par le systeme d'exploitation et réalise ainsi l'interface entre le
programme utilisateur et le systéme d'exploitation. Le dispositif de commande est informé dans
cet OB par des commandes d'appel de blocs, de quels blocs de programme il doit traiter.

Dans notre programme il contient les ¢éléments suivants Main :

OBI
%82
*ALARM_
GENERALE_DB"
W81
“ALARM_GENERALE"
EN ENO
642042
"SORT_24VDC" — 24VDC_OK
W42043 GENERALE — GENERALE"
“TH_TAB_ELE" — TH_TAB_ELCT
4036
"IL7QF1" = 7QF1
4136
"7QF2" — 7QF2
WA403 .7

"I_39QF2" — 39QF2

WA403.0 ML CON_
"I_10Z5025" — 10ZS025
W4205.3
"CE_SEC_BR" — CE_SEC_BR
W100.1
“ALARME _GRAVE" — Al ARME_GRAVE

Figure IV.21 Tag [OBI]



CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE
Main [LECTURE ALARME OB30]

Iy a2 types d'alarme

A -Général
Contient les réseaux suivants :

F LB E T mepansivives g Seepshat ¥ | copinepshon momnwie B Loed st veives a3 sousl veives B B
ALARM GENERALE D (snapshot created: 5102023 12:09:42 AN

narme Csn type tart vae Eethn Acoewibie Wit Wiblem _ Selpoint  Supenesion Comment

1 4@ mpat

3 afs demcox #oal 1 v - v

Ie TR [ = - -

i @- o Ll b - o
as TR 1 - v =
as o = o a v
A3 M_COM_IOIIONS Moo v ¥ v

i as  asicem g = = =
v Oupent

| HARME_GEMERALE oo

1 o

1340 . AARME_GRAVE Baa

15 e

Figure IV.24Network
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

Siemens - DABRAHIM MAUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server

oject Edit  View Insert Online Options Tools Window Help

P hE soveproject B X 1 T X e L MEEG F coonine JFoootine fp WIN ¥ |

AUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server » 72158 [CPU 1516-3 PNVDP] » Program blocks * ALARM_GENERALE

M e LEREp@tarSEp el s Gd & T &
ALARM_GENERALE
Mame Dats Tvpe Default value Retsin Accesmble f_ Writs..  Visblein Sewpeiny_ Supervision
=4k ik == = T
=T -.\:-‘_a
I { b
*  Metwork 5
w44
v o _weoe”
—i | { P—
*  Metwork &
=Tom
— |
*  Metwork 7
s ——
M_NPY_M_TR NI M_T
—— I {
153 Overvi 17 Pacameter |94 Commissio.. | 6 meut con. |@ dcodett . | 2oetant. ] Tebledeva.. |

woject Edit View inert Online Options Took Window Help
G 3 Esveprojes @ X I X O2e: 3D EE G & coonine

AUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT cerami web server ¢ 7-158 [CPU 1516-3 PN/DF] ¢ Program blocks + ALARM_GEMERALE [FB1]

BEF S 6 EOEC| B G B[] CLERT s U &7 6
ALARM_GENERALE
Narme Diata type Default vaiue Retain Accessiblef_ Wta_  Vimblew . Setpoint Supervsion Comamen

e i T

» ALARME_GRAVE
A :

vt { —

o aLAmAL
®ALARGE_GRAVE GENERALE

Figure IV.25 Network
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Al o LW 5 AW - LB LES s - ™ ﬂlqv:l
iy . e
- & = E -I
o ik e s . |
L e . - - - - 1
ans o
| & a - I
| i : !
1 e - -
' o - 3
- as . o z
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

AUTOMA ET CDE DUN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web serve 7-158 PU 1516-3 PN/DP] » Program blocks LECTURE_ALARME [OB3D]

@ e L, EREC/R G
LECTURE_ALARME
L L

B I T (i SR

WHIZ01E
“COM_TH MOVE
—— } N :
TAWIO0 WEADIWE
“Tag_1" —m *DE_HM_ALARMT
& gum — DR_SEC_wo
MOVE
EN — —
g Lo T
Tag ¥ N *DE_HM_ALARMT
% oum) — D8_SEC_W2
*  Network 2
WyIz0i7
*COML_SECT MOVE
— | EN
W0 064 DB
“Tag 4" —m *DB_MM_ALARM
& pum — DE_SEC_We
MOVE
EN —

Figure [V.27 Lecture Alarmes
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

B.Partielle

*  Network 3:

WOE4 DREX10 D WDE4 DE X0 0
*DE_MM_ALARAT " DB_HA_ALARMT
BIT_LECT BIT_LECT

1 L [ L
LI | L] H']'TI : :
T304 6
*COM_TH"
F ) L
L] L
WIr017
COM_SEC”
] L
L] r

Figure IV.28 Network 3 LECTURE ALARME

X e 5 MEED Fsoonne Fooomr AR » ) H

B IR | @ LEE ™ ueepeciaivwiors gy Snepshet ™ B coonpgchon erietvkers . B Losd saarivelers os acnelvieer ¥ T
] O HM_ALARM (s nagshet created: S/10/2023 12:00:42 AMD
jraamae tgme TEe Cffem B ke agran Acorsubied_ Wem.  Vedleo . bepem  Sepenenon
B e poRcE] a1 4@ s
i oo_rvoon joes] R ] OR_SEC, W0
O AL [oR 4] L R EL ]
§ or_vomus_voucon [cen] s oesEc s
i of_vet joRcT| 4= Di_tEC_ne
@ O _SuperenonDd [DRIE) 4= DE_iEC_nB
W FR_aLsmg DB |80 Toaggw B_LECT
I FE_aLamg DE_ 1 |DE24]
1§ PE_COBAs D (DRI
i FR_COBRs D D jDE2Y] -
B PR MOmLS D Dazi)
R ARATELE SuwalaC DR |
= il ALSRE
¥ Taj DATA_BLDC
&l FunCRON
& g MOTELE VARATELE CDHRA
b g Spviwem blacky
v T Technclogy chacn

¥ G Desernal pogre den

i

[ o0
ia
40
1.1
L]
L)

FRfift
a o oo oo
EEEEEY
EEEEEY
SO

DOOD

ARLLN

g Aliage

iy Thow all g

B 2de nrwing iakle

F Teble de venables ctasdeed 3
= [§ PLE dirts typeis

I A rew dis By

T _COBiks

W oheFUT i TE Ll

W oumuT_coems

B OUTPUT VARATELR_SBiAnecs

B A Sy date Typet -
L] ¥ £] L ¥

€
¥  Datails view : | O Propeities |

“-:Im I.E Byete .|l!lc-m-n_ o seurcosm [ 3cosesioct @ romwub  fEmewsenn [ mCapenii n
Figure [V.29.DB-HMI-ALARM
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE
(WS - ERR VNS IR VMR IRPA RE SERRER RS ——

Pl e Wew  mosn Oebes  Optoss Tk Wedew ey

A3t weapea & KX i A EEEG Ve

e AR w® | - POR

Dhasiic 88 |
i IR @ @ LB E ™ owinaivakn g teese % % Coppupion mienain B @ Led i i sosivken B 0 i
(FB_MOTELR_DB finapabon crasted: SE002E 12639 .47 Al
— I ey Dot ypr ] i aptensin | Weis ibies . Gepies Saprese ]
Dt alli i
i o o e 37 s oo e pol e - # =] 7
i Do s smu ey 5 s wooeamoaot  ees - w = ]
W o8 e S Bl x| |4 e Do we Dos o sos o o - o
W o8 v ot ERET R [ = 7 = 7
i Dean_SugervnonDd (DR8] 4 s VDR L ORE Besd o - - o
e MR DT B Mool - « = +
T LT [y - - i -
P e ALAmE SICEOMNARE ool - = = -
sl e s cneea_teey  be = -+ o -
T o e T L] Ao (29 - - e -
B P S i E | W M SOW_ACT MO0, Bad = - = -
= i Mamy I8 4 Butpar
¥ gl DA moc AN
P T FumaTRES e SEL_PW semd
b il M VAT SO e O A

TR T
s ueaDe

LA B D A LD
M swe

[RLEE
YOO
LR LAy
LU YL IICY S
YUY

R pren

I A ey iy

Tt e cenebe s tuded |5

= U AL e

I i e dem e

B T O

B T VAT, LAy

- Sl T

T T T, PN

" Tyiees el b |
i " » i - :j
3 Details vrm _ : : : B 0 Propedies [ infe 1] Y Dageostics |
3 D [ P Commisuions [ ¢ st conms | nddeseas | AL mparsi | reworie

Figure. IV.30 DB-MOTEUR
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTEN(E
IV.2.2.2 Startup [0B1001

TiContient les réseaux suivants :

D:ABRAHIM MALUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via

Project  Edit View insert Online Options Tools Window Help
H R veproeer B X Ty x Qe SN E R & coonline (JFooottioe p AP ¥ o ]|

AUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server # 7-158 [CPU 1516-3 PN/DE

= dE @ L, EAEc it B:0ir Bl s’y Gl
. ——

Hame Hame Dana tvpe _Defoult value  Comment
13 ,‘ Eoftware units

* gl Program blocks 4k - —0— i = -
B Add new block v  Network1:
4 LECTURE_ALARME [DB30]
& Main [CB1]
4 ProDiagOB [OB250)
& Strup [OB100] MOVE
4 10MOG1_10WC001_Fvi [FC3] EN —
& 10M002_10WC002_FV2 [FC4] $40000_oa00-—2 W00
2 LECTURE INPUT[FC1] ¥ oum — “Teg_26"
4 TREIE_PREPARATION [FC2]
& ALARM GEMERALE [FB1) MOVE
& Default_SupernzicnFB [FBE) —_ N —
& FB_ALARME [FBS] £20000_0000 — i WAL O
& FB_COBRA [FBS] o oun — "Teg 27"
& FE_MOTEUR [FB2]
2 FE_VARIATELIR_SINAMC [FB3] MOVE
i ALARM_GENMERALE_DE |DB2) —EN NO —
§ coBRA_DE [DB18] 6400 — M W44
@ Dets [DB1] 9 oun — “Tag_23"
@ Dats_1 [DB28]
@ DE_Fvoo1 [DBS]
§ De_ra_ssam [DB4]
@ DE_MOTEUR_108001 [D812]
@ D&_vor [0827
@ Defautt_SupenizicnDB [DB28] |

10000
"STAT_UP_BIT

{3}

@ Fe_sLamvE_De [DB20)
@ rE_ALARME_DB_1 [DB24]
§ FE_COBRA_DE [DE19] |
@ re_coers_DE_1 [DB23]

S OER LAYTEI D MB PRyl
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

& Main [081]

4% ProDiagOB [DB250] WA1000 0
& Startup [DB100] “STAT_UP_BIT"
& 10M001_10WCO01_PV1 [FC3] {5 }——
& 10MD02_10WCO02_Fy2 [FC4] |

& LECTURE INPUT[FC1]

o TREME_PREPARATION [FC2]

& ALARM_GEMERALE [FR1]

& Default_SupervizionFa [Fa4]

3 FE_ALARME [FBS]

& FB_COBRA [F84] . A
IEC_Tiemer_0_DE

oieve o WA BO0.0 TOM

.‘- FB_VARATEUR_SINAMIC [FB3] “STAT UP BT Ts

@ ALARM_GEMERALE_DB [DB2] T

i coBRA_DE [DE1E] gl

@ Data [DBE1]

i Data_1 [DE2S]

§ or_mvooi [DBs|

I DB_Mba_ALARM [DE4] *  Metwork 4:

# DE_MOTEUR_1onD01 [DB1Z)

@ oe_vet oR27]

@ Default_SupervisionDE [D828]

@ re_samE_pe [Dezo]

R N ..

: Figure. V.31 Network 1-2 Startup [OB100]

]
TE2S = pf El

Figure.IV.32 Suivie Network Startup OB 100
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE

Block FC'.

Une fonction contient un programme qui est exécuté quand un autre bloc de code
appelle cette fonction. Les fonctions (FC) sont des blocs de code sans mémoire. Les
données des variables temporaires sont perdues apres que la fonction a été traitée.

Fonctions 10M001 _10WIC001 FV1

Les blocks de type FC se répete 6 fois

11 Contient les réseaux suivants :

Figure. IV.33 Network 2 variateur sinamics

DAERAHIM MAALTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic

wia weh server

Project Edit ‘iew Inset Online Options Took Window Help

F W ewproiecr B XN X Do 0N E QR & coonie J o

mo f BB X | “

Comment T

M F e LEBRcHrrGtE e ey gd & 6%
10MI01_10WIC001_Fy1
e Diéti Evpee: Deteult value
Ak A+ == {7} = £
*  Metwork 2:
was
*DB_Fvoon*
wni
FB_VARIATEUR_ Sk ARMIC"
] ENO
WIO5E & IR
“WRRCHE _ SPEED_SET.  "INPUT_WAR D1
10MD01(11° — LMACHE POMIT — SPEAD_SET_POINT
Wm0 WrsE 7
“OUTPUT_COBRA REF_SPEED_ "OUTPUT_WAR_
01" OUT_ANALOG — SET_POIMT 01" Element_1
BI_7
—— AC_ALARE — BT
ATLE .:.i:lh'_‘L W0 5E
Fvoan STATUS_WORD MM STATUT.  “HBA_STATUS
" WORD — WORD_10Fv1*
WATSE
IITPUT VAR,
O1° ACTIML Hib_ACTLRAL_
SFEED ACTUAL_SFEED SPEED
*  Network 3:
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

& Siemens DOBRAHIM MALUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web senver

Pregect  Edt Veew  inget  Online  Optioms  Teak  Window Help
G Bhsempopa Z N 9 =X M Y HEHED ¥ coonine Fooonie PAE ¥ - | -

ALUTOMA ET CDE D'UMN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server » 7-158 [CPU 1516-3 PA/DP] » Program blocks # 10MD01_10WACOO1_FV1 [FC3]

M ? @ L, EmEEErGre:E PR Gl G &7 &
10MO0T_10WACD01_FV1
i ] Cats tyee D#lalt value Camanen]

——
ELRE T P G i
*DE_MOTEWR_
oM
w2
FO_MOTEUR"
EN ENO

WS04 T
“MMODE_AUTO_  MDDE_ALITD_
D05 _PREF® e DOS_PREP
WO5E D
TMODE_AUTD.  MODE_AUTD
10M001(1]" — WaT
S0 3T
"MMOOE_MAN_  MDOE_WAN_
DOL_FRLF — DOS_PREP

T05E. 1
“WIODE_WAN_ MODE AN,
10M001{1]" = WOT
WA056 4
TMODE_WAN_  MODE_MAN_
1OMICO0 11" — COBRA
W 1056 6

'P.D-.FU:HF_ m_m]_
1OME01(1 T — toME21

W6 3
“OUTFUT_WAR_
01" Element_1
BIT_5_AlARME ALABME AR

Figure 1V.34 Network 1 FB MOTEUR
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

T Siemens - DN M MWAUTOMA ET CDE DUN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server

Project Edet  View Insen Online Opoons  Tools  Window  Help

G A eprojec: @ N X s MM D S coonline Fooowene AR ¥ | || [

AUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server ¥ 7-158 [CPU 1516-3 PN F 10MOO0Y_10WICD01_FV

Wl P, EE (0|8 e Ee
10D _10WIC00T_FV1
Heme Dats broe Detnult value Comment

L LR
Liru_was_
01* Elemgn_ |
BT 3_ALARNE — aLARME_WAR
TAATOD ALARME_
"I 1GGL001" — SECTIGNNARE
A0 D ALARME_
“I_1025F001° — CORDE_SECU
W00 1
"ALARME _GRAVE == ALARME_GRAVE
TWASO5A M SOMN_
"FIN_SONN_MOD_ ACT_MODE_
MAN" — WA
WAT058 2
"SEL_EXL_ALARM,  SEL EML
10MD00 (1 — ALARM
w058 1
“DENLMAR_
T Ol " = DEM_MAACHE

WA D56 5

WA 056 6

*MAMRCHE _

1OMD0TT Y — RARCHE
WAS05 S SON_DEM_

"SOMM_DEM.  ACTN MDDE_
ACTOV_MADID_ AN e AN

Network 1 FB MOTEUR (la suite)

Popear Bda Vew  caw Dnbee Optons  Teol  Visdew  Help

Te
GO Hwepere @ Kwax Mie: SO GED & oo Jocomn pEE * | ||
I
Devican |
i R A B E T el gy S W% ' o (G A DS o8 W] 6"
DBE_MOTEUR_10M01 (snapahot crmabed; SO0 12:09:42 AMY | 10N _ 1001 _FV
rarr freess e it e Rt .! ey el Defei i .
=] LIRS ETCDE DU SYSDE PRDP AT ™ g |
WP 2 v et 1@ LODE_ANT_DOT M beal A |- = 2
i Dwace: Bnetwons I MODE_sm uoT Bool = | -~
Ll ERET I TRELTS] ma @e MG Do R sl v |
I Dwece combgurnan B s OO e ot el = |
A e e e &l MDDE_WRN_DDEA  Beol % |
" Sehwee unis P ape MRCHE_MOT 1GMG.  Bool ) |
I A o 5 plteh e LR L] SLAEA o (== - |
= g, Progrm Block: W e ALRE SECTOMMARE Bool ! | ;.
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Figure IV. 35.Tableau de variable et FC de moteur
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENE
FONCTION [LECTURE INPUT]

Il Contient les réseaux suivants :
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Figure 1V.36. Network 1 FC INPUT

AUTOMA ET CDE D'UN SYSDE PREP DE MAT ceramic via web server »

7-158 [CPU 1516-3 PN/DP] » Program blocks » LECTURE INPUT [FC1]
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FIGURE. IV .37. Network 2-3 FC INPUT (suitel)
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

Network 6:
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Figure. IV.38 Variable de lecture INPUT
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

-

FONCTION [TREMIE PREPARATION]
Contient les réseaux suivants : Network 1.2.3.4
Netwwork 1:
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION

~  MNetwork 7: |
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION
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5015
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Figure. IV.40 Network FC trémie 23-25 FC trémie
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

CHAPITRES V
Presentation de 1’application
D’automatisation
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

V.1. Introduction
Ce chapitre compos¢ en trois Parties :

I. Les deux simulateurs
I1. le web server
III. Application VoT (vision des objets)

V.2: PLC Sim

PLC SIM est un logiciel qui simule un controleur logique programmable
(PLC) utilis¢ dans I’ingénierie d’automatisation. Siemens propose le
logiciel S7-PLCSIM qui simule le fonctionnement d’un processeur S7-
1500 ou ET 200SP a des fins de test et de formation.

V.2 La simulation du programme

Une fois les programmes réalisés, TIA PORTAL permet de les simuler grace a
son extension PLCSIM en compilant, puis en chargeant le programme dans
l'automate simulé en utilisant la barre de simulation en haut de la fenétre.
Liaison avec PLC simulation

Chargement compiler Simulation

v"

Project Edit View Insert Online Options Tools NLO Help
3F T3 Bl saveproject S X =] = X Wy s == T [ IG

Figure V.1: Barre de simulation de TIA PORTAL

V.I1.1.3 Compiler et Chargement du Programme dans I’automate
Avant de simuler le fonctionnement de notre programme nous allons le charger

dans l'automate virtuel puis le compiler-
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CHAPITRE IV AUTOMATISATION DE SYSTENGE

M S-S A TEE VTS TR R DA W N e e g e | gRE BE @R g 0 3 A0 v it
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2
ARATION (FC2)
Descrption Goto |7 Evors  Wamings  Time
F ] o 14T 14 AN
ks . o o 1:47:18 AM
IEPARATION (F.. Block was successhully compaled. F 1:47:18 AM

Figure V.2 : Compilation du program

112



V.3 Simulateur S7-PLCSIM Advanced [12]
Avec S7-PLCSIM Advanced, vous pouvez simuler vos programmes CPU
sur un controleur virtuel. Toi n'ont pas besoin de vrais contrdleurs pour
cela. Vous pouvez configurer votre CPU avec STEP 7 dans le TIA Portal,
programmez votre logique d'application, puis chargez la configuration
matérielle et le
Programme dans le contrdleur virtuel. A partir de 1, vous pouvez exécuter
la logique de votre programme, observer les effets d'entrées et de sorties
simulées et adaptez vos programmes. Outre la communication via Soft bus,
S7-PLCSIM Advanced fournit une interface Ethernet complete. Connexion
et peut donc également communiquer de maniére distribuée.
S7-PLCSIM Advanced permet une interaction avec des programmes natifs
C++/C# ou des logiciels de simulation
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S7-PLCSIM Advanced V4.0

Control Panel

:u Online Access
@ PLCSIM Virtual Eth, Adapter @

®  TCP/IP communication with | Ethemet -

¥  Virtual Time Scaling

#  Strict Motion Timing ol

() Start Virtual $7-1500 PLC

Instance name | malek 03 ‘:::Lyom CPU J
IP address [X1] m

[ﬁ' Subnet mask ﬁ L
Mascque sous réseau

Default gateway

PLC family < démarrge Simulateur

n e
1 Active PLC Instance(s):

[ (3] (B malek.03 / 192.168.8.105 J @ (»

Connection au CPU

Figure V.3 démarrage de simulateur virtuel
V3.1 Zone d'application

* Vérification du programme utilisateur (TTA Portal)

* Test automatique du programme STEP 7

* Logiciel de simulation en boucle pour la mise en service virtuelle de

machines-outils/production

Machines, cellules de production et lignes de production dans une usine.
V.3.2 Avantages
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L'utilisation de S7-PLCSIM Advanced offre de nombreux avantages :

» Améliorer la qualité des projets d'automatisation grace a une détection
précoce des erreurs

« Eviter les coiits de matériel dans les environnements de simulation

» Temps de réponse réduits

* Réduire les risques de mise en service

 Une formation préalable de l'opérateur est possible

» Augmenter l'efficacité de la production en optimisant les composants du
programme

» Augmenter l'efficacit¢ lors du remplacement des composants de la
machine

» Augmenter l'efficacité lors de 1'expansion des usines existantes

V.II. Web server [13]

V.I1.1 Introduction

Propriétés du serveur Web Utilisation du serveur web Le serveur web permet la
surveillance et la gestion de la CPU par des utilisateurs autorisé€s via un réseau.
Ceci permet des évaluations, des diagnostics et des modifications a grande
distance. La visualisation et l'évaluation sont possibles sans STEP 7. Vous avez
juste besoin d'un navigateur web. Notez que vous devez prendre des mesures
appropri€es (par ex. limitation d'acce€s au réseau, utilisation de pare-feu) pour
protéger la CPU contre toute intrusion. Activer le serveur web A la livraison de
la CPU, le serveur web est désactivé. L'accés via le navigateur Internet n'est
possible qu'apres avoir chargé un projet dans lequel le serveur web est activé.
Fonctions de sécurité Le serveur web offre les fonctions de sécurité suivantes :
Acces via le protocole de transfert de sécurit¢ "HTTPS" avec utilisation du
certificat de serveur web signé par une CA. e« Autorisations utilisateur
configurables via la liste des utilisateurs * Activation d'interfaces individuelles
Navigateur web Pour accéder aux pages HTML de la CPU, vous avez besoin
d'un navigateur web. Les navigateurs Internet suivants ont été testés pour la
communication avec la CPU. De plus, d'autres navigateurs Internet peuvent
¢galement fonctionner, notamment des versions plus récentes. Toutefois, si des
problémes que vous ne parvenez pas a résoudre se présentent sur des navigateurs
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Internet non mentionnés ici, veuillez utiliser I'un des navigateurs web suivants
qui ont €té testés : » Microsoft Internet Explorer (Version 11.0) « Microsoft Edge
(Version 100.0) *« Google Chrome (Version 100.0) *« Mozilla Firefox (Version
90.0) * Opera (Version 85.0) « Mobile Safari et Chrome pour 10S (10S 12.5.1
 Navigateur Android (7.x, 8.x et 10.x) « Chrome pour Android (7.x, 8.x et 10.x)
« HMI Panels : — Basic Panel — Confort Panel REMARQUE Si vous utilisez
Internet Explorer, désactivez "lI'Affichage de compatibilité" dans ses parameétres
(menu "Outils"). REMARQUE Pour l'acces depuis des appareils de visualisation
avec une résolution de 1'écran inférieure, nous recommandons I'utilisation des
pages web de base, voir le chapitre Pages Web de base REMARQUE Les
versions antérieures des navigateurs web mentionnés qui supportaient
jusqu'alors I'acceés aux pages HTML de la CPU le permettent toujours.
Toutefois, ces versions antérieures ne prennent pas les nouvelles fonctions et
pages HMTL décrites dans ce numéro de version. REMARQUE Pour le serveur
web, deux liaisons de communication sont réservées pour la communication
avec la CPU. En fonction du navigateur Internet utilisé, un nombre différent de
connexions a la CPU sera é€tabli. Si d'autres liaisons sont disponibles, d'autres
liaisons de communication sont €tablies. Si aucune autre liaison n'est disponible,
il peut survenir des problemes fonctionnels ou de représentation, car le serveur
web rejette toutes les liaisons de communication, au-dela des deux qui sont
réservées. Il est alors possible que les pages web ne se chargent pas
completement. REMARQUE Si vous accédez au serveur web de la CPU avec
un processeur de communication (CP), assurez-vous que le cache (fichiers
Internet temporaires) est activé dans votre navigateur. Sélectionnez 1'option
"Automatique" dans les parametres du cache de votre navigateur. Si le cache est
désactivé ou que l'option "Automatique" n'est pas paramétrée dans votre
navigateur, il se peut que les temps d'acces soient longs et que la représentation
ne soit pas complete. 22 Serveur Web Desc

Configuration du serveur Web Pour tirer parti de toutes les fonctions du serveur
Web, les réglages suivants sont nécessaires dans STEP 7. Marche a suivre Vous
avez ouvert la boite de dialogue des propriétés de la CPU dans la vue du

Projet dans STEP 7.

116



3 - OCERAHIM MUAUTOMA ET COE D'UN SYSDE PREP OF MAT coramic via weh sirver

Progier  Edr View  inzer  Onbes  Opbormt  Bsols  Windsw  Halp

4 : .l.h'.'-.‘-.a,"‘ i T - " e .
i
= | o Topology view
’ i dr [rsspcisieamon o] E B el H 0 @2 i [
=
e

- ALTOMA [TCDE DUN 57500 PRE
B Add rew device
o Devces & networks
= @ 7158 [CPU 1516-3 PRIDE]
B Device conigurason ]

o 1 g ol T
5 Ol & durgnetnes Chisks_D 1

* g Sofreare unm
¥ g5 Progeem blocks
¥ g Technaology shypos
g Eviereal soure Bes
w [ PLC g

i Shew Al tgE

B Add reeve g e

5 Tsble de venables ttand
¥ g PLE dats eypes

F158 [CRUT576-3 PRDP]

¥ (3o Wk and teere mives s 2 s
B i Onlere bachup: General | M0 tags | System constanis | Teats
2 : b LETVET BIOETS Al
# I Tnowd = - Web serser scceds
* b OPC LA communicaban = OF interfsce |13
» i Vb apphcanans General
[k Oevice prosy duts PROFRILIS addrets vgne  The b tener mutt abio Be Bt ied in the properie of the PLC
g Program ok Cippeating made
F PLC supenisions B slems Tena-chday dynehnsn
s SYMCFREELE
& PLC alurm text It ek R Enabie Wb tarvnr via P pddeow: s ofth morlace
¥ [l Local maduls: 4
B FA N [ 500 Cowston PR Cycte
¥ | PChystem_ 1 [RIMARC PC 5t SN D et
¥ g BFV_T000G1_1 [G1C 0N System and clock memary
b g BFVI_T00A002_1 [G130C 0F SHATIC Mderestety Carrd
¥ g VOFVI_T0M000_1 [Gr2ocoR | * Sytem dagaosn
i FLE slaems

Figure V.4 Configuration du serveur web dans STEP 7

V.II .2 Activer le serveur Web sur ce module Dans les parameétres par
défaut d'une CPU configurée, le serveur Web est désactivé. Pour activer le
serveur Web, procédez comme suit :

> Dans la fenétre de navigation du projet STEP 7, ouvrez la vue "Appareils
& réseaux" en double-cliquant dessus.

> Sélectionnez la CPU souhaitée dans la vue des appareils, de réseau ou
dans la vue topologique.

»  Dans la fenétre d'inspection des Propriétés, naviguez de I'onglet "Général"
vers la zone "Serveur Web".

> . Cochez la case "Activer le serveur Web sur ce module". Le message

suivant s'affiche alors :
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Serveur Web [

I Consigne de sécurité
m

L'activation de <2 senace redurt la protection contre les acces non
autorisés aux fonchons et aux donnees de ce controller depuis I'exténeur et
wia le réseau

Figure V.5 Consigne de sécurité lors de 1'activation du serveur Web dans STEP 7

Autoriser l'acces uniquement via HTTPS Notez bien ceci : Il est nécessaire de
posséder un certificat de serveur Web valide dans la CPU pour exploiter le
serveur Web avec utilisation du protocole de transmission sécuris¢ "HTTPS".
Voir a ce sujet le paragraphe "Création et affectation du certificat du serveur
Web" plus haut dans ce chapitre. L'acces sécurisé au serveur Web est assuré
dans le réglage de base d'une CPU configurée par une coche dans la case
"Autoriser l'accés uniquement via HTTPS". Les pages Web sont transmises en
standard via une connexion sécurisé€e et elles sont protégées contre les attaques
de tiers. Assurez-vous que I'URL de la CPU commence dans ce cas par "https://
». Les conditions suivantes sont nécessaires pour un accés HTTPS a la CPU sans
erreurs : * La date et I'heure actuelles doivent étre réglées dans la CPU
Protection d'acces Si la connexion codée établie a l'aide du certificat empéche
I'écoute ou le piratage de la communication, elle ne constitue pas une protection
contre les acces. Protégez donc votre CPU contre des acces non autorisés par
une configuration correspondante dans la gestion des utilisateurs. Pour plus
d'informations sur la protection d'acces, voir l'aide en ligne de STEP 7, mot-clé :
"Protection".

V.II .3 Activer la mise a jour automatique

Dans le paramétrage de base d'une CPU configurée, la mise a jour automatique
est activée.

Les pages Web suivantes sont mises a jour automatiquement :
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* Page d'accueil
* Diagnostic (mémoire, informations sur le temps d'exécution, de sécurité)
* Mémoire tampon de diagnostic
* Diagnostic Motion Control
« Etat du module
* Alarmes
« Communication
* Topologie
« Etat des variables
* Tables de visualisation
* Enregistrement
* Data Logs
* Fichiers utilisateur
* Pages utilisateur
* File browser
Compléter la gestion des utilisateurs Notez bien ceci : Un certificat de serveur
Web valide signé par une CA dans la CPU et une connexion HTTPS protégée
sont une condition a la gestion des utilisateurs avec des utilisateurs protégés par
mot de passe. Pour cela, référez-vous aux paragraphes "Création et affectation
du certificat du serveur Web" et "Autoriser 1'acces

Uniquement via HTTPS" dans ce chapitre

119



-| 12 | (mewsipor s mr=] o B S 1 %

] AUTOMAETIDE DU STIOE PEFRL. (A
B A e drar
o Dorecer B meracria
'

= malek 03 [0S 1ETE D MGT
N B cordgoranaan
iy Orkrm B Sagrerne: W
o o
B o PR bhai
¥ L@ Wohnoiogy chyern

it iy dd ek E b
e e ]

[ Pt aqap) sy mh WP

]

B Erabie sctmmanc updnim
Uty mmra

5 e mansgemens

B O L o

P i -t appicstom

"

A

b AT [T S0 Covmbert FRO ‘m
b Py | |MAASE R s

¥ B 100 _Y (6100 06

P W 10RGaE 1 [6 0 DR

b VRV RRRSE_N [S150C 08

* e VIP_TEead 1 e o

I T -

101 = 1 TR = g M =

Figure V.6 Création d’utilisateur et mot de passe

Dans STEP 7, vous pouvez gérer la liste des utilisateurs dans la zone "Serveur
Web

V.II .4 Gestion des utilisateurs" :

La liste des utilisateurs vous offre les possibilités suivantes :

1 » Créer un utilisateur

2+ Définir les droits d'acces

3« Attribuer des mots de passe Les utilisateurs disposent exclusivement des
options affectées aux droits d'acces. Selon la CPU et le firmware utilisés, vous
pouvez

Attribuer des droits d'utilisateur différents
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Figure V.7 Activation du serveur Web

Activation du serveur Web pour chaque interface Dans la "Vue d'ensemble des
interfaces", vous avez la possibilité d'autoriser 'acces au serveur Web.
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Figure V.8 Interfaces
V.II .5 Certificats
V.IL6 : Sécuriser 1I'échange de données
Certificats de serveur Web Pour sécuriser 1'échange de données avec un
partenaire, différentes applications et fonctions de communication de la CPU
utilisent des certificats gérés de manicre spécifique a l'application. Dans le cas
du certificat d'appareil pour le serveur web, il s'agit d'un certificat de serveur
web.
V.I1.7 Gérer des certificats
Gérer des certificats avec TIA Portal Création et affectation du certificat du
serveur Web Il est nécessaire de posséder un certificat de serveur Web valide

pour exploiter le serveur Web avec utilisation du protocole de transmission
sécuris¢ "HTTPS"
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Paramétrer le type de gestion des certificats Choisissez comment vous voulez
gérer les certificats dans la catégorie "Protection & Sécurité¢" > "Gestionnaire de
certificats" de 1'onglet "Général" de la fenétre d'inspection "Propriétés".
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Ganeral I tags Syslem cornstants Taxts
b Systemn disgnostics al 2 -~
G Certificate manager
v Wb server Global security settings
General
Automate update 1 The global zecunty settings for the cerficate mansger sre not enabled
User management = Onlylimited funcbonality s available
Security [usze global secunty settings for certificate manager
Watch tables
v Userdefined pages
Adessrend Device certificates
Entry page
Orverview of interisces I Common name of tubpct  istusr wahd wntl
b Display g1 O7ReadAmays7-1500-1/C . O=Siemens, C=0€, CN=0.. 5/12/2037
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* Protechon & Secunty
Protection of the PLE ¢
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Certificate manager
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< L 3 suthentication I

= 3 [ cancel
Figure V.9 Gestionnaire de Certificat

Page d'accueil avec des informations générales sur la CPU Etablissement de la
liaison au serveur Web Vous établissez une liaison au serveur Web en saisissant
l'adresse IP de l'interface de la CPU configurée connectée au client dans la barre
d'adresse du navigateur Internet, p. ex. 192.168.8.105

La liaison s'établit et la page "Intro" s'ouvre. A titre d'exemple, vous trouverez
ici quelques informations sur les différentes pages Web. Intro La figure suivante
présente la premiere page (Intro) appelée dans le navigateur Web.
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Figure V.10 Page Intro du serveur Web

V.II .8 Intro du serveur Web :

La Page dans le navigateur de la CPU 1516-3 PN/DP Pour accéder aux pages du
serveur Web, cliquez sur le lien SUIVANT.

Paramétrer la langue de l'interface utilisateur Vous pouvez changer de langue de
l'interface utilisateur du serveur Web, p. ex. passer du frangais a I'anglais, dans
le supérieur droit. Cette possibilité de sélection vous sera proposée sur toutes les
pages Web du serveur Web. Commuter 'affichage de I'heure A gauche du choix
de la langue, vous pouvez choisir le format pour afficher I'heure, soit comme
temps universel coordonné (UTC), soit comme heure locale de I'AP (valeur par
defaut). Figure 4-2 Commuter l'affichage de I'heure Vous pouvez commuter
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l'affichage de l'heure sur toutes les pages Web qui présentent cette liste
déroulante

V.III Présentation de View of ThGings dans TIA Portal

V.III.1 Introduction :
Un premier apercu du nouveau mécanisme View of Things (VoT) pour la
création d'applications Web pour les automates S7-1500 dans TIA Portal v17 et
supérieur.

L'une des nouveautés les plus intéressantes de TIA Portal v17 est le nouveau
systeme de création de pages Web définies par I'utilisateur, connu sous le nom
de View of Things. View of Things permet a un utilisateur de créer des pages
Web personnalisées a l'aide de 1'éditeur unifi¢ WinCC et d'éléments graphiques
prédéfinis dans TIA Portal.

Les versions précédentes de TIA Portal prenaient également en charge la
création de pages Web définies par l'utilisateur. Cependant, la création des pages
Web était un processus fastidieux qui nécessitait des outils distincts pour créer
des fichiers HTML et JavaScript. View of Things offre une amélioration
considérable par rapport a I'ancienne méthode de travail.

Dans cet article, nous examinerons les avantages de travailler avec View of
Things, les limites de View of Things, et nous montrerons a quel point il est
facile de créer une application Web pour votre automate a 1'aide de View of
Things.
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V.II1.2 Avantages de la vision des choses (VoT) :

View of Things permet de créer facilement des visualisations Web simples pour
un automate sans outils de programmation spéciaux a l'aide de WinCC Unified
Editor. Cela fait de View of Things un moyen idéal pour créer des outils
simples de surveillance et de contrdle des données dans un API pour la mise en
service ou la maintenance.

Si la fonctionnalité requise évolue, la visualisation VoT peut étre migrée vers
une application WinCC Unified qui s'exécute sur un WinCC Unified Panel ou
un PC.

V.II1.3 Limites de la vision des choses :

View of Things est concu pour créer des applications Web simples qui
s'exécutent sur le serveur Web d'un automate S7-1500. Pour des raisons de
performances CPU, il y a une limitation de 10 écrans et 100 balises par CPU.

Etant donné que View of Things fonctionne avec le serveur Web d'un automate,
la gestion des utilisateurs s'effectue via la configuration utilisateur du serveur
Web. Nous verrons un exemple de gestion des utilisateurs dans la section démo
de cet article.

Enfin, VoT est une nouvelle fonctionnalit¢ disponible pour les nouvelles
versions de TIA Portal et les nouveaux firmwares des automates S7—1500. Pour
utiliser VoT, vous devez disposer au moins de TIA Portal v17 et d'un contréleur
S7-1500 avec la version de firmware 2.9 ou plus récente.

V.I11.4 Démo de la vue des choses (VoT) :

Avec l'introduction a l'écart, regardons une démonstration pratique de la
configuration et de 1'utilisation de VoT dans vos projets.

V.IIL.S Installation :

Dans I'exemple ci-dessous, j'ai créé un nouveau projet dans TIA Portal v17 et
ajouté un automate S7-1500 au projet.
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Figure V.11 Création d'un nouveau projet avec un API S7-1500

View of Things est utilis€¢ pour créer des applications Web qui s'exécutent sur le
serveur Web de l'automate. Pour cette raison, nous devons activer le serveur
Web dans l'automate. Dans les parameétres de I'API, activez le serveur Web de
I'API et autorisez l'acces via HTTPS uniquement, comme indiqué ci-dessous :
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Figure V.12 Activer le serveur Web et autoriser uniquement I'accés via HTTPS
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V.I11.6 Autorisation d’utilisateur :

Ensuite, nous devons configurer un utilisateur pour le serveur Web et donner a
cet utilisateur l'autorisation de lire et d'écrire des balises via le serveur Web.
Nous utiliserons les informations d'identification de cet utilisateur pour nous
connecter ultérieurement a I'application VoT.
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) )
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Figure V.13 Créer un utilisateur avec I'autorisation de lire et d'écrire des balises

Dans I'arborescence du projet, développez le nceud API. Vous pouvez voir ici un
nouveau dossier appelé Applications Web.

V.IIL.7 Ajouter une nouvelle application :
Double-cliquez sur Ajouter une nouvelle application VoT pour ajouter une

nouvelle application VoT au projet. Dans cet exemple, je laisserai 1'application
avec son nom par défaut, ViewOfThings.
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V.II1.7.1 Glissiére :

Pour démontrer la fonctionnalité de VoT, nous utiliserons un curseur pour €crire
une valeur dans une balise de 1'automate.

Pour commencer, faites glisser un élément de curseur sur I'écran.

O amcrage 1o

@ O Rechercher ¥y s mameenn e d B E oD E & B orc edairces #

Figure V.16 Connecter une balise au slider
V.I11.7.2 Ajouter un curseur a l'écran :
Dans la table de balises par défaut, créez une nouvelle balise avec un type Int.
Dans cet exemple, j'ai ajouté une balise appelée Slider Value. Pour connecter
cette balise au curseur, faites glisser la balise depuis la vue Détails et déposez-la
sur le curseur.
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V.IIL.8 Objets dynamiques :

Ensuite, nous allons ajouter un objet dynamique a I'écran. Faites glisser un
cercle de la boite a outils sur 1'écran.
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Figure V.17 Ajouter un cercle a I'écran
Dans l'onglet Apparence, indiquez que la dynamisation est basée sur une balise.

Sélectionnez ensuite la balise Slider Value et les conditions pour modifier la
couleur d'arriére-plan.
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Flgure V.18 Mettre a jour les paramétres de dynamisation

V.I11.9 Bouton :
Ensuite, nous ajouterons un bouton qui utilise JavaScript pour écrire une valeur
de balise. Pour commencer, faites glisser un bouton sur 1I'écran.
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Figure V.19 Mettre a jour les parametres de dynamisation
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V.II1.9.1 Ajouter un bouton :

Avec le bouton sélectionné, passez a l'onglet Evénements et naviguez jusqu'a
I'événement Clic sur le bouton gauche de la souris. Enfin, cliquez sur le bouton
pour passer a I'éditeur JavaScript.
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Figure V.20 Ouvrir I'éditeur JavaScript

Faites un clic droit dans I'éditeur JavaScript pour accéder aux extraits de code.
Accédez a l'extrait de balise d'écriture.

Erleace bey
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V.II1.9.2 Ecrire un extrait de balise :

Mettez a jour l'extrait de code afin qu'il écrive la valeur 0 dans la balise
Slider Value.
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Figure V.21 Mettre a jour I'extrait
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V.II1.10 La navigation :

Enfin, nous ajouterons un deuxiéme écran a l'application et ajouterons un bouton
de navigation pour naviguer du premier au deuxiéme écran.

Ajoutez un nouvel écran a l'application Web et faites glisser le nouvel écran sur
Screen_1pour créer un bouton de navigation.

it RdR Ve ed Onliee  Opbesi  Tesl | Wndew Halp

PRl e ol M w e M L0 R QS cooninee

hom & BEgs
B A e ey Rakie
B Tebie de verebien e rd B

® g P [0 Comtet PR

o FCAgmaees b | SEMAARR BT tesinen]

g WEV_IORRSEN 1 [ 136 B nar
% 5 ¥

S

Figure V.22 Ajouter un bouton de navigation
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V.I11.11 Compiler :
Avec notre application VoT configurée, compilez l'application Web. Ceci doit
étre fait séparément de la compilation PLC.
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Figure V. 23 Compiler 'application VoT
Une fois la compilation terminée, téléchargez normalement dans l'automate.

Dans la fenétre Load Preview, veillez a sélectionner l'option permettant de
télécharger 'application Web sur l'automate.
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Figure V.24 Sélectionnez I'option pour télécharger des applications Web

V.II1.11.1 Accéder a l'application Vue des choses :

Avec le téléchargement de I'application VoT, vous pouvez désormais accéder a
I'application Web dans votre navigateur. Accédez a votre navigateur a l'adresse
IP de I'automate suivi de /~, du nom de I'application et de /index.html.

Dans mon exemple, l'adresse de 1'application est
192.168.8.105/~ViewOfThings/index.html.

Connectez-vous a l'application Web a I'aide des informations d'identification que
vous avez créées précédemment.
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Figure V.25 Connectez-vous a I'application VoT

V.I11.12 la visualisation du projet :
Une fois connecté, vous pouvez pressez sur login elle vous permettra d’accéder
a notre projet
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Figure V.26 Voir le Processus dans la page Web
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V.II1.12.1 la mise en marche moteurs tapis :

Ensuite, vous pouvez cliquer sur le bouton Marche pour démarrer les moteurs
des tapis valeur de la balise Slider Value.
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Figure V.28 Mode on line du programme
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V.I11.12.2 la mise en Arréts moteurs tapis :

Ensuite, vous pouvez cliquer sur le bouton Arrét pour Arréter les moteurs des
tapis valeur de la balise Slider Value.
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V.28 Arrét des tapis
Lorsque vous pressez sur bouton Arrét le mode online du programme
Au temps réel change 1’état des sorties en arréts.
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Figure V.29 arréts en mode on line
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V.I11.13 Les indications des niveaux :
Les indications des niveaux de la trémie aucune indication et les capteurs de
niveau les lampes témoins

Figure V.30 Supervision de trémie

Le mode online du programme réseau trémie Au temps réel affiche :
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Figure V.31 la mise en 1 du contact capteur max de niveau

La mise en le bit en du contact capteur niveau max et clignotement d’indicateur

de niveau en page web online.

V.II1.13.1 AccéderScreen_2 :

Enfin, vous pouvez cliquer sur le bouton de navigation Screen 2 une autre tdche

a créer

Figure 32 Accédez a Screen_2
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En conclusion, ce mémoire a exploré I'automatisation et la commande d'un
systeme de préparation de matiere premiere dans l'industrie céramique en
utilisant la plateforme TIA Portal et un acces via téléphone web. L'objectif
principal de ce projet était de concevoir un systéme offrant une meilleure
accessibilité, flexibilité et efficacité pour le contrdle et la surveillance du
processus de préparation de matiére premiere.

En utilisant la plateforme TIA Portal, il a été possible de développer un
systeme fonctionnel qui permet aux opérateurs de surveiller et de contrdler le
processus de préparation de maticere premiere a distance, via un téléphone web.
Cette approche innovante offre des avantages significatifs en termes de
mobilité et de facilité d'utilisation, contribuant ainsi a une amélioration de
I'efficacité opérationnelle.

Cependant, il est important de souligner que la sécurité informatique est un
aspect crucial a prendre en compte lors de la mise en ceuvre d'un tel systéme.
Des mesures de cybersécurité appropri€es doivent étre mises en place pour
protéger le systeme contre les cyberattaques potentielles et garantir I'intégrité
des données et des opérations.

En résumé, ce mémoire a propos€ une solution d'automatisation et de
commande avancée pour la préparation de matieére premiere dans l'industrie
céramique, en utilisant la plateforme TIA Portal et un acces via téléphone web.
Cette approche ouvre de nouvelles perspectives en termes de flexibilité et de
mobilité, tout en contribuant a une amélioration de 1'efficacité opérationnelle. Il
est essentiel de continuer a explorer et a développer de telles solutions pour
répondre aux besoins changeants de I'industrie céramique et promouvoir son
développement continu.
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Annexe :

[HM : INTERFACE HOMME/MACHINE.

0B : BLOC D'ORGAMSATION.

SIMATIC : SIEMENS AUTOMATIC.

FC : FUNCTION

FB : FUNCTION BLOC

PPS : PONT DE PESAGE

COBRA 365 : REGULATEUR

OMRON : AUTOMATE PROGRANNABLE

SINAWCS : VARIATEUR DE VITESSE

PMP : PREPARATION MATIER-ES PREMERES

CPU : CENTRE PROCESSOR UNIT

PLC : CONTROLEUR PROGRAMMABLE DE LOGIQLE
TIA PORTAL : TOTAL LNTECRATED AUTOMATE PORTAL :
SET PONT : LA CONSIGNE

VOT :View Of Thinks.
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