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Résumé :

Dans le cadre de notre derniére du cursus du master Automatique et informatique industriels
en fait le stage a usine de ciment a meftah.

Le but de ce stage est développe programme par logiciel de réguler le débit alimentation en
fonction la puissance en utilisant logiciel PCS?7.

Ce projet fin étude présente, en premier lieu le proces de fabrication de ciment ensuit le
principe de fonctionnement de I’atelier de broyage ciment BK1 et enfin nous présenter notre
solution de notre probleme.

Abstract:

As part of our last master's degree in industrial automation and computer science, the
internship at a cement factory in meftah, the purpose of this internship is to develop a
software program to regulate the flow elevator in BK1 power supply function.

This end-of-study project presents, firstly, the cement manufacturing process, then follows the
operating principle of the BK1 cement-grinding workshop and finally develops a program to
adjust flow function of the power of the elevator according to the feed rate.
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ATM: Alimentateur & Tablier Métallique
TOR: Tout Ou Rien.
API: Automate Programmable Industriel.
CPU: Central Processing Unit (Unité centrale de 1’automate).
PCS: Process Control System (systéeme de contréle de procédés)
CFC: Continuous Function Chart.
SFC: Sequential Fonction Chart.
DI: Digital Input (Entré numérique).
ENG: Engineer Station (Stationne ingénieur).
AS: Station d’ Automatisation (automation station)
SCMI: Société du Ciment de la Mitidja.
PID: Proportionnelle, Intégrateur, Dérivateur
WinCC: Windows Control Center.
AS Aéroglisseur.
BC: Belt Conveyor (Transporteur a bande).
BE Elevator (Elévateur).
DR: Drive Unit (Groupe de commande).
SP: Separator (Séparateur)
EC: Electrical Cabinet (Tableau électrique (contrble, protection, comptage, éclairage)).
HS: Electrical Heating System (Chauffage électrique).
HT: Heater (Réchauffeur).
ID: Inching Drive (Groupe de virage).
MB: Ball Mill (Broyeur a boulets).
MT: Motor Electric (Moteur electrique).
PU: Pump (Pompe (liquide ou gaz)).
VN: Slide Vane (Registre).
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Introduction générale

Introduction générale

Dans nous jour la majorité des usines industrielle marche par systéme automatique le
processus métier de L'automatisation est associée a une augmentation de la productivité, a une
meilleure gestion de projet. Un autre avantage pour l'automatisation est la diminution du risque
d'erreur humaine, ce qui est particulierement crucial pour la gestion des contrats, I'exécution
des états de paie et la garantie de la qualité des produits livrables.

La SCMI est une entreprise algérienne filiale de groupe GICA, spécialisée dans la fabrication
de ciment. Le réseau national de la SCMI lui permet de fournir ses produits sur tout le territoire.
Son procéde de la fabrication spécifique procuré a son ciment une excellente qualité respectent
les normes internationales de fiabilité et de respect de I’environnement. SCMI compose cinq
zones de fabrication ciment

Notre travail concerne régler débit d’alimentation en fonction la puissance élévatrice de
élévateur dans la quatrieme zone de atelier BK1.

Pour cela nous allons développer un programme par logiciel PCS7 en utilisant régulateur PID.

Afin de présenter notre travail, nous avons formule un plan de travail de 4 chapitres :

X/
X4

L)

Chapitre 1 : Processus de fabrication ciment.

Chapitre 2 : Problématique et analyse fonctionnelle
Chapitre 3 : Configuration mateériels et programmation
Chapitre 4 : Simulation et résultat

e

AS

X/
°

e

AS



Chapitre 1 Processus de fabrication ciment

1.1 Introduction :

Le ciment est un liant hydraulique qui se présente sous la forme d’une poudre minérale
fine s’hydratant en présence d’eau. Il forme une pate faisant prise qui durcit
progressivement a 1’air ou dans 1’eau. C’est le constituant fondamental du béton puisqu’il
permet la transformation d’un mélange sans cohésion en un corps solide.

La fabrication de ciment se fait au plusieurs sociétés parmi de se sociétés en Algérie
La société on trouve << Société de Cimenterie Mitidja SCMI>> de Meftah.
Dans ce chapitre nous présenter la différente étape de fabrication ciment dans cette sociéeté.

1.2 Présentation de la Société SCMI :

Société des ciments Mitidja (S.C.M.1) est une filiale du groupe industriel des ciments
De L’Algérie (GICA). Elle est située dans la ville de Meftah
La cimenterie de Meftah et la carriere de Tuf de Zemmouri avec un capital social de
1.400.000.000 DA

Sa principale activité est la production de ciment (en moyenne un million de tonnes par an)
avec un effectif global de 587 salariés.

~ 1F -
"y g

| nr =%
T n R W
o LR A S R

»

Figure 1.1 : situation géographique de la société SCMI

1.3 Historique de I’unité de Meftah :

L’histoire de la création de la cimenterie de Meftah revient a des années avant
I’indépendance d’ou le nom d’une entreprise frangaise « Nord-Africaine Lafarge ». Cette
derniére a été prise en main par la société SNMC (Société National des Matériaux de
Construction) le 14 Mars 1968. La SNMC a décidé de construire une nouvelle cimenterie a

2



Chapitre 1 Processus de fabrication ciment

Meftah prévue pour une production d’un million de tonnes par an. Le projet s’est inscrit
dans le cadre du plan quadriennal 1970-1973.

1.4 Date de mise en service :

» 31 Janvier 1975 demarrage du cru.

» 06 Mai 1975, allumage du four.

» 01 Septembre 1975, production de ciment.

» 06 Novembre 1975 : Commercialisation du ciment.

1.5 Localisation :

Cimenterie Meftah est située a 27 kilomeétres a capital Alger et 2 kilométres du village

Meftah, Elle est localisée a proximité de la route nationale a I’est, et Larbaa a I’ouest.

e Meftet Google

o Données cartographiques 82022 Algérie  Conditions  Confidentialité  Envoyer des commentaires 200mL_

Figure 1.2 : Localisation de cimenterie Meftah.
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1.6 Processus de fabrication du ciment :

La cimenterie utilise quatre (4) matiéres, la premiére pour la fabrication du ciment
CPJCEM /A32.5(destination de ciment), a savoir le calcaire, I’argile, sable et le minerai de
fer, et deux ajouts le gypse et le tuf. [1]

e Le calcaire : exploité en carriére par abattage a I’explosif en forme de gradin successif.

o [’argile : acheminée d’une distance de quatre (4) km par camion a bennes.

e Le sable : ’approvisionnement se fait a partir de la carriére de Zemmouri

. o Le minerai de fer : I’approvisionnement s’effectue aprés de I’entreprise publique
Ferphos.

e Le gypse : provient de la carriere de Médéa, entité affectée dans le cadre de filtration de
I’ERCC a la société des ciments algérois.

e Le tuf : acheminé de la carriére de Zemmouri.

La chaine de production de I'usine de Meftah est composée de cing zones qui

correspondent au processus habituel de fabrication de ciment par voie seche

“Extraction et pré-homogenéisation F | Bacs d'alimentation
des matieres premieres Station déchantilonnage
@ﬁ [N -
Camiére Usine de concassage Stockage et pré-mélange | des matiéres premiéres | | | Matériaux correciifs

Cuisson de la farine et création du clinker

i

~""Silo homogenéisation | ... o
et de stockage H i

Refroidisseur |!

Broyeur a cru
Préparation des matiéres premiéres

Tour t[je conditionnement

Fittre @p” [ Stockage et expédition du ciment

— — Expédition en vrac Ensacheuse Palettisation des sacs
57 [5e2 2 Emm

ciment B | ciment

“fle

Gypse
Broyage du clinker
et fabrication du ciment

Broyeur a ciment

Figure 1.3: Processus de fabrication ciment[2].

1. Zone d’extraction calcaire :

a. Extraction des matieres premieres : les matiéres premiéres sont extraites des
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Parois rocheuses d’une carriére a ciel ouvert par abattage a 1’explosif ou a la pelle mécanique

b. Le chargement : il est réalisé par des engins, comme D’illustre la Figure 1.5. Il existe
deux types d’engins : le premier bulldozer (mini chargeuse) sert a rassembler le calcaire, le
deuxieme (chargeuse) sert a charger le calcaire dans les camions (dumper).

Le calcaire cimentier
o4t abattu A lexployl...

Figure 1.4 : L’extraction de la matiére premiere

C. Letransport : les matiéres premiéres sont transférées dans un dumper afin de les transporter
vers les concasseurs pour ensuite les décharger dans la chambre de concassage.

D. Concassage : le concassage est une opération destinée a la réduction des blocs de calcaire
qui sont obtenus pendant I'extraction. Le calcaire se dirige vers le concasseur avec ATM
(Alimentation Tablier Métallique). On trouve deux types de concasseur : le FCB 450 T/h et le
KHD 1000 T/h.

La matiere premiére (calcaire), apres concassage, est transportée vers 1’usine par des tapis
roulants (TO, T1, T2 et T3), ou elle est stockée dans le hall de stockage calcaire avec une
capacité de 60 000 T.
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Figure 1.5: Hall de stockage

2. ZoneCru:

La maticre premicres (80% de calcaire et 20 % d’argile) est ensuite entreposée dans le hall

pré homogenéisation (Figurel.6), ce mélange est appelé « matiere crue ».

Figurel.6 : Zone Cru

a. Hall calcaire : Le gratteur portique (a palettes) sert a gratter le calcaire en se déplagant en
translation de tas en tas et jette la matiére sur le tapis pour la transporter a la trémie calcaire.
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b. Hall ajouts : Il existe deux gratteurs semi portiques (a palettes) qui servent a gratter les ajouts
(argile, sable, fer), il déverse les produits sur un tapis pour les transporter aux trémies (les tapis
T6, T7, T8, T9 et T11).

Il existe 4 trémies (calcaire, fer, argile, sable). Le dosage de ces différents constituants du ciment
est comme suit :

» Calcaire 80%
> Argile 17%
» Sable 2%

> Fer 1%

Clinker

Figurel.7 : les termies

Le produit est acheminé par le transporteur (tapis T13) vers le broyeur a marteau qui
sert a concasser la matiere.

c. L’aspiration :

L’aspiration de la matiére se fait par le ventilateur de tirage d’une puissance de 1200
KW via le séparateur statique.

d. séparateur statique :
Le séparateur statique sépare la granulométrie (grosses particules et fines particules) :

— Les grosses particules de refus reviennent vers le broyeur a boulets.
— Les fines particules partent vers le stockage (silos d’homogénéisation).

e. Le broyeur a boulets :

Toutes les grosses particules de refus issues du separateur passent dans les deux
compartiments du broyeur.

f. Elévateur a godets :

L’¢lévateur a godets transporte le produit vers le séparateur dynamique. Le produit tombe
sur un plateau dispersé qui tourne a vitesse continue, les grosses particules tombent sur
I’aéroglissiere (rejet) et qui retournent au broyeur pour étre broyées de nouveau, les petites
particules vont vers les silos de stockage.

g. L’homogénéisation :

Le produit sera mélangé dans les silos H1, H2 pour étre prét au stockage. La farine
crue expédiée par l'air lift est dégagée dans la boite de récupération. La capacité de stockage
de chaque silo est de 10 000T. Chaque silo est équipé de deux sorties latérales pouvant assurer
la totalité du débit farines vers le four.
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3. Zone cuisson:

La ligne de cuisson est constituée :

» D’un Préchauffage.
> D’un four rotatif.

> D’un refroidisseur.

Refroidisseur e : Four rotatif Préchauffeur

Figurel.8 : Zone cuisson.

a. Préchauffage : La matiére crue est introduite dans une tour de préchauffage a 800 °C avant
de rejoindre le four rotatif vertical ou elle est portée a une température de 1450 °C. La
combustion provoque une réaction chimique appelée « décarbonatation » qui libére le CO2
contenu dans le calcaire.

Le préchauffage se fait dans une série de cyclones (Figure 1.9), disposeés verticalement sur
plusieurs étages, appelée « préchauffeur ». La matiere froide, introduite dans la partie
superieure, se réchauffe au contact des gaz. D’étage en étage, elle arrive partiellement

décarbonatée, jusqu'a 1’étage inférieur, a la température d’environ 800 °C.
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= matiére
Gaz= four

Tour Dopol a 4
etages : temps de

passaae 30 a 50 s 1050

Figurel.9 : Tour a cyclone

b. Four rotatif : Le four rotatif est un cylindre en acier reposant sur des stations de roulement,
il est garni intérieurement par des produits réfractaires. Durant la cuisson, le four rotatif est
animé d'un mouvement de rotation, la disposition en pente du four permet le mouvement de la
matiére premiére qui est injectée de I'autre extrémité par rapport a la flamme de chauffe. Durant
ce déplacement, la matiére se transforme par cuisson tout en avancant de son état initial jusqu'a

ce qu'elle devienne "clinkérisée™ a la température de 1450 °C.

Figurel.10 : Four rotatif
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c. Refroidisseur : Le role des refroidisseurs consiste a garantir la trempe du clinker pour avoir
une structure minéralogique et des dimensions de cristaux favorables. Les refroidisseurs
permettent aussi de baisser la température du clinker jusqu'a 80-100 °C pour faciliter la
manutention et le stockage

4. Zone Ciment:

L’atelier de zone ciment est composé de trois sous atelier BK1, BK2 et le commun.

Figurel.11 : zone ciment

a. Le remplissage des trémies (clinker gypse, ajouts) :

Remplissage des trémies de réception pour les matiéres (gypse, ajoutes), est fait par des
camions. Les ajouts et le gypse seront transportés par des tapis pour remplir les trémies des
ajouts et gypse. Le remplissage de clinker se fait directement de la zone cuisson pour remplir
la trémie (clinker).

b. Broyeur ciment :

Apreés le dosage des matiéres :

» Clinker 80%
> Ajouts 15%
» Gypse 5%

10
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Elle est transportée par un tapis vers le broyeur ciment « BK1 » pour le broyage. La matiere
broyée sera transportée par élévateur a godets sortie broyeur, puis elle sera déversée dans le
séparateur dynamique. Les rejets seront transportés par aéroglisseur rejets vers 1’entrée broyeur
pour le re-broyage. Le produit fini (ciment) sera acheminé par I’aéroglissiére principale vers les
silos de stockage a ’aide d’élévateur a godets sur ’air lift.

Séparateur

- L
1
H
'
1
1

-
1
1
1 Produit Fini

BROYEUR 1

H
1
1
1

lil—W* h:-___

Figurel.12 : Cycle de broyage

5. Zone expédition :

C’est la derniére phase du processus de production du ciment, qui se fait en sacs et en vrac.

a. Expédition en sac :

Elle se fait par quatre ensacheuses avec un débit de 90 T/h, chacune posséde huit becs pour le
remplissage des sacs. Les sacs de 50 kg sont chargés sur des camions a bennes.

b. Expédition en vrac :

Elle est réalisée par 02 postes vrac de 200 t/h chacun. Le remplissage se fait par un flexible
(oscilloscope) branché au fond d’une trémie et qui est dirigé par 1’opérateur pour le mettre a
I’intérieur de la bouche de la cocotte des camions pour les remplir.

11
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1.7 Conclusion :

Dans ce chapitre nous avons présenté I'usine en géneral, ensuite nous avons vu les différentes
étapes necessaires pour la fabrication du ciment.
Dans le chapitre suivant, nous allons étudier le principe de fonctionnement et les différents
types de régulation de notre sous atelier (atelier BK1).

12



Chapitre 2 Problématique et analyse fonctionnelle

2.1 Introduction :

Dans ce chapitre nous allons parler sur la problématique ensuite nous présenter les
processus technologiques et les différents équipements de 1’atelier BK1 ainsi le principe de
fonctionnement.

2.2 Problématique :

La gestion travaille broyeur ciment BK1 est assure sur les doseurs intelligent
(alimentation) En paralléle avec godet elévateur, actuellement le travail se fait en mode manuel
elle Provoque bouclage du broyeur face a la demande croissant de ciment, Pour cela nous avons
ajoute une boucle de régulation puissance élévateur en fonction débit doseur.

2.3 Principe de fonctionnement d’atelier BK1 :
L'alimentation en BK1 est complétée par trois doseurs :

» Doseur de clinker qui fournit a un pourcentage 80% de débit total.
» Doseur de gypse qui fournit a un pourcentage 5% de débit total.

> Doseur de calcaire qui fournit a un pourcentage 15% de débit total.

2.4 Séguence de marche :
Le fonctionnement de la zone broyage ciment BK1 se fait par 3 Séquences : [3]
1) Séquence 1 : circuit fermée 416S04

2) Séquence 2 : le moteur de broyage BK1 416S05.
3) Séquence 3 : alimentation 416S06.

13
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Problématique et analyse fonctionnelle

2.4.1 Séquence de circuit fermée 416S04 :

s
@
.

e
T8~ oar |

HR/BP Enirbes HR/BP Sorlies

o, W26~ Be0a |
T | wramy 4
e
Ta1 -0~ Twog |
L MEFgIOH [
. 7 f
\:.:- = i
v
wink) Lo K
1 f 0
[T TEREERE Te~warl  |ff
i 4 g i |_VEFHELR |
Wil ez e | ez foe |
—l —
T~ w7 1 T~ Wi |
L uErses2 | | vErsa |

Figure 2.1 : flow Sheet de circuit fermée 416S04

A. Liste des Consommateurs :

Tableau 2.1 : Liste de consommateurs de la séquence 416S04.

Ta Descrintion Conso. Ordre | Ordre Remaraues
9 Pt Essentiel | Marche | Arrét au
Souffleur Aéroglissiére Rejet
416AS37MT10 Séparateur E 1 5
416SP31VS10 | Séparateur Dynamique E 2 4
416AS29MT10 | Aéroglissiére Sortie Elévateur E 3 3
416BE27VS10 | Elévateur Sortie Broyeur E 4 2
416AS25MT10 | Aéroglissiere Sortie Broyeur E 5 1
Hors séquence

416BE27MT20 | Vireur Elévateur Sortie Broyeur NE - - En local

y uniquement
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B. Liste des capteurs logiques et analogiques :

Tableau 2.2 : Liste des captures logiques et analogiques de la séquence 416S04.

Ext

Description
Tag

Description
Défaut

Interlock

(Asservissement)

Priorité

Equipment
/Sequence

Type
Action

Valeur

Action
(Unité)

Temps

Délais
(sec.)

426SP31VS10F1

Variateur
Séparateur
Dynamique

Défaut
Variateur

416SP31VS10

ESVG

426SP31XX11

Variateur
Séparateur
Dynamique En
mode Local

416SP31VS10

ESVG

416SP31YJ11

Puissance
Séparateur
Dynamique

Kw

416SP31YS11

Vitesse
Séparateur
Dynamique

Tr/min

416SP31YP11

Pression Sortie
Gaz
Séparateur

mmCE

416SP31YP12

Pression Entrée
GazSéparateur

mmCE

416SP31YT11

Température
Sortie Gaz
Séparateur

o

416SP31YT12

Température
Entrée Gaz
Séparateur

[

Elévateur Sortie Broyeur

416BE27VS10F1

Variateur
Elévateur
Sortie
Broyeur

Défaut
Variateur

T

416BE27VS10

ESVG

416BE27XL11

Elévateur
Sortie Broyeur

Bourrage
Pied

T

416AS25MT10

EBVG

10

416BE27XS11

Elévateur
Sortie Broyeur

Présence
Godets

T

416BE27VS10

ESVA

416BE27YJ11

Puissance
Elévateur
Sortie

Broyeur

Kw

Aéroglissiere Sortie Broyeur

15
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416AS25YT11 | H | Température |Haute wW 120°C 0
Matiére

416AS25YT11 | HH| Température |Tres hauteT 416DR13MT10 EBVG| 130°C 0
Matiére

C. ASSERVISSEMENT SEQUENCE :

Tableau 2.3 : L’asservissement de la séquence 416S04.

Interl. | Interl. | Arrét Arrét

Tag Ext Description dém. | Arrét | Rapide

séquent.

GEVG |GAVG | GQSP | GBVG

Séq. 416S02 :

416504 | X 01 | Transport ciment (416AS51) en
marche

Séq. 416S03 :

416504 | XO2 | \/entilateur Tirage Séparateur

416FA43MT10 En Marche

D. DESCRIPTION DU MODE OPERATOIRE:

a. Démarrage Séquence et description de la March :

e Pompe Lubrification Réducteur Séparateur : 416LU30MT10 :
- Démarresi :

La séquence déemarre.

- Sarréte si :

La séquence s’arréte. (Temporisation de I’arrét a 05 mn)

e Pompe Lubrification Palier Séparateur : 416LU32MT10 :
Démarre si :

La séquence démarre.

- Sarréte si :

16
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La séquence s’arréte. (Temporisation de I’arrét a 05 mn)

b. Arrét de la Séquence :

Arrét des équipements dans 1’ordre inverse du sens de démarrage. [4]

2.4.2 Séquence de Moteur broyeur 416S05 :

wmoz

0 ) e

Coemmun Transport Ciment
T -8~ 0A03 1
L ueraay

Séa. 426505

1 ED
26~ warl %
L_MEFA26L32 | | BN o s esnrerararo O ASICORE T

w1 w2 0 |
——

fiz-6 = Ui |

L_MEFs26L32_|

HP/BP Entrées Y’.

Figure2.2 : Flow Sheet de séquence moteur broyeur 416S05

A. Liste des Consommateurs

Tableau 2.4 : Liste des consommateurs de la séquence 416S05
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o Conso. | Ordre | Ordre
Tag Description Essentiel | Marche | Arrét Remarques
416DR13MT20 Ventilateur Refroidissement Moteur £ 1 1 | Cf. Fonctions
Broyeur spéciales
416DR13MT10 | Moteur Principal Broyeur E 2 1
Hors séquence

416DR13HT10 | Chauffage Moteur Broyeur NE - -

416ID15MT10 | Moteur Vireur Broyeur NE . _ | En local uniquement
Démarre

4161D15MT20 | Frein Hydrauligue Vireur Broyeur NE - - localement avec
Vireur

B. Liste des capteurs logiques et analogiques :

Tableau 2.5 : Liste des capteurs logiques et analogiques de la séquence 416S05

Pescription @ Interlock (Asservissement) Valgur Temps
Tag Description Tag Défaut 5 Equipement/ Type |Action Délais
& Séquence Action |(Unité) (Sec.)
Moteur Principal Broyeur
Cellule HT
426DR13DH10F1 Alimentation Défaut Cellule| T | 426DR13MT10 | ESVG 0
Moteur Broyeur
Température
426RD12XT11 Peignions Premiére | Tres haute T | 426DR13MT10 | ESVG 10
coté Réducteur ET T | 426ID15MT10 | ESVG 10
COTE BROYEUR
Démarreur Moteur Broyeur
426DR13XX11 Demarreur T | 426DR13MT10 | EEVG
moteurbroyeur
non prét
426DR13XX12 Fin demarrage T | 426DR13MT10 | ESVG 60
moteur broyeur
Defaut T | 426DR13MT10 | ESVG 0
Démarreur
426DR13XX13 Moteur Broyeur
426DR13XX14 Alarme Démarreur W
Moteur Broyeur
Défaut Température
426DR13XX15 Démarreur Moteur T | 426DR13MT10 | ESVG 0
Broyeur
Broyeur 426MB11
426MB11XL11 N"’éfé‘ygﬂfee Bourrage | T | 426BCO9MTI0 | EBVG
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426MB11XT11 Temperature Palier | acpayte | T | 426DR13MTL0 | ESVG | 70 °C 10
Entrée Broyeur
Température Palier \ o
426MB11XT12 Sortie Broyeur Tres haute T 426DR13MT10 | ESVG | 70°C 10
TEMPERATURE TRES
426RD12XT11 PEIGNIONS HAUTE 426DR13MT10 | ESVG
AUXILIAIRE BC
426S02XX11 EN MARCHE
C. Asservissement Séquence :
Tableau 2.6 : L’asservissement de la séquence 416S05
Interl. | Interl. | Arrét Arrét
Tag Ext Description dem. | Arrét | Rapide | Sequent. | Remarques
GEVG| GAVG| GQSP | GBVG
X01 |Ség. 426502 : Cf. Fonctions
426505 Séquence Auxiliaire En Marche X spéciales
X02 |Séq. 426504 :
426505 Séquence Circuit Fermé En Marche X
X03 | Séq. 426506 : Cf. Si arrétée
426505 Séquence Alimentation Broyeur En X depuis 15mn
Marche
X04 | . , -
426505 Niveau Bas d’une Trémie Doseur X

D. Description du mode opératoire : [5]

a. Démarrage Séquence et description de la March.

Ventilateur Refroidissement Moteur Broyeur : 416DR13MT20

- Démarresi:

La séquence déemarre.

- Sarrétesi:

La séquence s’arréte.

Moteur principal Broyeur :416DR13MT10 :

- Démarresi:
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La séquence démarre.
ET

Ventilateur Refroidissement Moteur Broyeur 426DR13MT20
est En marche.
- Arrét si:
La séquence arrét

ou
Ventilateur Refroidissement Moteur Broyeur 426DR13MT20
Est En arrét.

b. Arrét de séquence

Arrét des équipements dans 1’ordre inverse de sens de démarrage.

20
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2.4.3 Séquence alimentation BK1 416S06 :

! 4 bjrh-w(‘_m}
| Lvenay

Luerhay |

Figure 2.3 : Flow Sheets Séquence alimentation 416S06

A Liste des Consommateurs

Tableau 2.7 : Liste des consommateurs de la sequence 416506

- Conso. Ordre | Ordre
e Dl Essentiel Marche | Arrét RETELES
Cf.
426BCO9MT10 | Transporteur Entrée Broyeur E 1 5 [Fonctionnement
du BC09
426BC0O8MT10 | Transporteur Sortie Doseur E 2 4 Si sélectionné
Calcaire
426WFO1EC10 | Doseur Clinker E 2 3
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426WFO03EC10 | Doseur Gypse E 2 3
426WFO5EC10 | Doseur Calcaire E 3 3 Si sélectionné
426BC17MT10 | Transporteur Gypse sous Roue E 3 2

Fraise
426BW16EC10 | Package Roue Fraise Extracteur E 4 1
426PUO01VN10 | Vanne Adjuvant NE 4 2 Si sélectionné
426PUOLIMT10 | Pompe Adjuvant NE 5 1 Si sélectionné

B Liste des capteurs logiques et analogiques :

Tableau 2.8 : Liste des capteurs logiques et analogiques de la séquence 416S06.

_ _ ) Interlock(Asservissement) Valeur | Temps
Description | Description| £ . _
Tag Ext i o Action | Délais
Tag Défaut = .
a- . ’ Type |(Unité)| (sec.)
Equipement/Séquence ;
Action
Transporteur Entrée Broyeur
Transporteur Arrét
rré
416BCO9MT10HS Entrée , T 416BCO9MT10 ESVG 0
d’urgence
Broyeur
Transporteur Arrét
416BC09XH11 Entrée d’urgence T 416BCO9MTI0 ESVG 0
Broyeur a cable
Transporteur i
, Déport de
416BC09XZ11 Entrée Band T 416BCOOMT10 ESVA 0
ande
Broyeur
Transporteur | Controleur
416BC09XS11 Entrée de T 416BCOOMT10 EDRW 5
Broyeur Rotation
Transporteur
416BCO9YF11 Entrée Débit total Tn/h
Broyeur
Circuit Débit .
416PUO1YF11 . . I ml/min
adjuvant adjuvant
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. L @ Interlock(Asservissement) Valeur | Temps
Description | Description | £ . o
Tag Ext i o Action | Délais
Tag Défaut = .
a : : Type |(Unité)| (sec.)
Equipement/Séquence )
Action
Transporteur Sortie Doseur Calcaire
Transporteur Arrét
rré
416BCO7MTI10HS Sortie Doseur | T 416BCO7MT10 ESVG 0
) d’urgence
Calcaire
Transporteur Arrét
416BCO7XH11 Sortie Doseur | d’urgence T 416BCO7MT10 ESVG 0
Calcaire a cable
Transporteur
; Déport de
416BCO7XZ11 Sortie Doseur P T 416BCO7MT10 ESVA 0
Calcaire Bande
Transporteur | Contréleur
416BC0O7XS11 Sortie Doseur de T 416BCO7MT10 EDRW 5
Calcaire Rotation
Doseurs
Limiteur de
Couche , T 416WFO01EC10 ESVA 180s
416WF01XL11 Défaut
Doseur T 416PUO1VN10 VBVG 05s
Clinker
Limiteur de
416WF03XL11 Couche Défaut T 416WF03EC10 ESVA 180
Doseur Gypse
Limiteur de
Couche .
416WFO05XL11 Défaut T 416WFO5EC10 ESVA 180
Doseur
Calcaire
Débit
doseur
416WFO1YF11 . doseur | Tn/h
Clinker i
Clinker
Débit
doseur
416WF03YF11 doseur [ Tn/h
gypse
Gypse
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C. Asservissement Séquence :

Tableau 2.9 : L’asservissement de la séquence 416S06

Interl. [interl.  |Arrét Arrét
Tag Ext Descript déem. [arrét rapid sequent

on

GEVG GAVGGQSP |GBVG

Séq.416S05:

416506 | X01 Sequence Moteur Broyeur En Marche X
416S06 | X02 | Sommes des Ratios validés different de 100% X
D. Sélection operateur :
Tableau 2.10 : Liste des sélections de la séquence 416S06
Tag ‘ Description Sélection | Remarques
Choix de la régulation
416S06L01 Sélection Calcaire Cf.
4165S06L02 Régulation Alimentation Totale o
. - - Ces sélections sont
416S06L03 Régulation Niveau Broyeur .
- - - — exclusives
416S06L04 Régulation Puissance Elévateur
416S06L05 Validation Ratios Cf.
416S06L06 Circuit Adjuvant

E : Description du mode opératoire

a. Démarrage Séquence et description de la marche :

e Transporteur Entrée Broyeur : 416BCO9MT10
- Démarresi :

La Séquence démarré
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Et
Moteur Broyeur : 416DR13MT10

- Arrétsi;

La Séquence s’arrét.
Et
Moteur Broyeur : 416DR13MT10.
e Transporteur Sortie Doseur Calcaire : 416BCO7MT10
- Démarresi :
La Séquence démarré
ET
Sélection Calcaire : 416S06L01 est activee
ET
Transporteur Entrée Broyeur : 416BC09MT10 est en marche
- Arretsi:
La Séquence s’arrét
ET
Sélection Calcaire : 416S06L01 est désactivée
ET

Transporteur Entrée Broyeur : 416BC09MT10 est arrét

e Doseur Clinker : 416WF01EC10
- Démarre Si
La séquence démarrée
ET
Transporteur Entrée Broyeur : 416BCO9MT10 est en marche
ET
Cf. Fonctionnement Circuit Adjuvant
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- Arretsi:
La séquence S’arrét

ou
Transporteur Entrée Broyeur : 416BC09MT10 est en arrét

Oou
Doseur Gypse : 416WF03EC10 est arrét

ou
Sélection calcaire : 416S06L01 est activée
ET
Doseur calcaire : 416 WFO5EC10 est arrét
ou
Sélection Circuit adjuvant : 416S06L06 est activée
ET
Vanne adjuvante : 416PU01VN10 est fermée
ou

Sélection Circuit adjuvant : 416S06L06 est activée
ET
Pompe adjuvant : 416PU0LIMT10 est arrétée
e Doseur Gypse 416 WF0O3EC10 :
- démarre Si
La sequencé demarre

ET
Transporteur Entrée Broyeur : 416BCO9MT10 est en marche

ET

Cf. Fonctionnement Circuit Adjuvant

- Arrétsi:
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La sequence arrét

ou
Transporteur Entrée Broyeur : 416BC09MT10 est arrété

ou
Doseur Clinker : 416WF01EC10 est arrét

ou
Sélection Calcaire : 416S06L01 est activée
ET
Doseur Calcaire : 416WF05EC10 est arrété
ou

Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est activée
ET
Vanne Adjuvant : 416PU01VN10 est fermee

ou
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est activée

ET
Pompe Adjuvant : 416PU0IMT10 est arrétée

e Doseur Calcaire : 416WF05EC10
- Démarre si:
La sequence démarre

ET
Sélection Calcaire : 416S06L01 est activée

ET
Transporteur Sortie Doseur Calcaire : 416BC07MT10 est en marche

ET

Cf. Fonctionnement Circuit Adjuvant
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- Sarrétesi :
La séquence s’arréte
ou
Transporteur Sortie Doseur Calcaire : 416BC0O7MT10 est arrété
ou
Doseur Clinker : 416 WFO1EC10 est arrét
ou
Doseur Gypse : 416WF03EC10 est arrét
ou
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est activée
ET
Vanne Adjuvant : 416PU01VN10 est fermée
ou
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est activée
ET

Pompe Adjuvant : 416PUOLMT10 est arrétee

e Vanne Adjuvant : 416PU01VN10
- S’ouvre si :
La séquence démarre
ET
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est activée
ET

Transporteur Entrée Broyeur : 416BC0O9MT10 est en marche
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ET
Doseur Clinker : 416WF01EC10 est en marche
- Sefermesi:
La séquence s’arréte.
ou
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est desactivée
ou
Transporteur Entrée Broyeur : 416BCO9MT10 est arrété
ou
Doseur Clinker : 416WF01EC10 est arrété
e Pompe Adjuvant : 416PU0LMT10
- S’ouvresi:
La séquence démarre
ET
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est activée
ET
Vanne Adjuvant : 416PUO01VN10 est ouverte
- Sefermesi:
La séquence s’arréte
Oou
Sélection Circuit Adjuvant : 416S06L06 est désactivée
ou
Vanne Adjuvant : 416PUO1VN10 est fermé
b. Arrét de la Sequence :

Arrét des équipements dans I'ordre inverse du sens de démarrage [5]

2.5 boucles de régulation :
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Dans atelier BK1 il existe 3 boucles de régulation : [5]

» Boucle 416RGO01 : Régulation de debit d’alimentation BK1 en fonction de debit

d’alimentation doseurs.

» Boucle 416RGO03 : Régulation de la puissance de 1’élévateur en fonction de débit

d’alimentation doseurs.

Tableau 2.11 : Boucle de régulation 416RG01

Ta Description MEAINE Auto
g P P MV sP MV
416RG01 imentation Opérateur (Somme déb Opérateur . )
broyeur ' (Déb. Dos+Rejet)
Doseurs)
. . Setpoint manu forcé : .
Démarrage sequence A16RGO1 SPmM1* Bloqué
Séquence en marche Libération Libération
Séquence a I’arrét Libération Bloqué
Tableau 2.12 : Boucle de régulation 416RG03
Ta Description M &0
g P SP MV SP MV
416RG03 Puissance élévateur | Opérateur 416RG03 MVm Opérateur | 416RG03 MVa
(Somme débit doseurs) (Puissance Elév.)
Démarrage séquence Setpoint manu force Bloqué
ge sequ 416RG03_SPm1* W
Séquence en marche Libération Libération
Séquence a larret Libération Bloqué
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Doseur Doseur Doseur -
Clinker Gvpse Calcaire |~ Puissance

[ élévateur
L | Debit | 4— | Debit L | Devit Séparateur H
Clinker Gypse Calcaire i
L 4 v v i 1
F 3 I
=== Alimentation | — N Débit Rejet :
i Doseurs v ! i
| Elévateur |
| Alimentation |
1 Broveur 1
! T [
i i i
I o 426 . Broyeur I
AEER : [
HE ! i
| =8 J i
_l .28 . 426 \ _ Niveau |
g = ™ 1 Broveur |
=3 i
- M
M @ !
” — 426 N A

I

Figure 2.4 : Boucle de régulation de I’atelier BK1

2.6 Conclusion :

Dans ce chapitre nous présentons notre projet et démontrons I’analyse fonctionnelle

du procédé de fabrication du ciment dans I'atelier BK1.

Dans le chapitre suivant, nous présenterons le logiciel utilisé et on va développer

programme pour résoudre le probleme.
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3.1 Introduction :
Dans ce chapitre, nous allons définir le logiciel PCS7 et sa configuration matérielle

Automate Maitre S7400 et ET200. Et nous explique comment travaille avec cette

Logicielle pour programmer notre projet.
3.2 Matérielle de I’automatisme utilise :

Dans cette partie en vous présenter Le matérielle de I’automatisme utilise dans I’atelier BK1.
3.2.1 L’automate programmable SIMATIC S7-400 :

Le S7-400 est le plus puissant API de la famille des automates SIMATIC. Il permet de
réaliser des solutions d'automatisation performantes avec Totally Integrated Automation
(TIA). Le S7-400 est une plateforme d'automatisation pour des solutions systeme, et qui se
distingue avant tout par sa modularité et ses réserves de puissance. [6]

a. Caractéristique de S7-400 :
S7-400 combine tous les avantages de ses produits précédents et les avantages de systémes et

logiciels mis a jour. Ce sont : -

¢ Unités centrales (CPU) de capacités différentes.

¢ Module d’alimentation PS (Power Supply), pour la conversion
des tensions réseau alternatives ou continues en tension de 5V
ou 24V.

¢ Module de signaux SM pour entrées et sorties numériques et
analogiques.

¢ Modules de fonction FM assurant les fonctions de
positionnement, régulation et comptage.

¢ Les modules CP (port de communication) permettent de
raccorder une CPU aux différents réseaux.

Figure 3.1 : Automate S7-400
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3.2.2 Station SIMATIC ET 200 M :

SIMATIC ET 200 est une famille de stations périphériques décentralisées trés diversifiée pour

I’installation en armoire ou le montage direct sur la machine sans armoire, ou encore pour
I’emploi en zone a atmosphére explosible , La modularité des stations ET 200 favorise leur
adaptabilité et leur extensibilité graduelle : entrées/sorties TOR et analogiques, modules
intelligents a fonction CPU, constituants de sécurité, départs-moteurs, dispositifs

pneumatiques, variateurs de vitesse et divers modules technologiques .[7]

Figure 3.2 : Station ET200

3.3 Réseau Notre Projet :

Afin céble et intégrer la nouvelle station décentralise ET 200 dans les réseaux automate et

informatique nous avons proposé travaille dans le réseau suivant.
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ENG

Entrée TOR
Za4V
Sortie TOR
Za4v
Entrée ANALOGIQUE
24V

Figure 3.3 : Le réseau de notre projet
3.4 Présentation logicielle PCS7 :

SIMATIC Manager c’est l'application centrale et le portail d'acces a toutes les autres
applications que vous utilisez pour créer un projet ou multi projet PCS 7. Nous allons créer
I'ensemble de notre projet a partir de SIMATIC Manager. [8]

Un projet PCS7 est constitué des objets suivant :

» Bloc d’organisation : un portail pour toutes les autres applications utilisées pour creer
des projets PCS7

» HW configuration : configuration ensemble du matérielle d’une installation.

> CFC : Editeur CFC et SFC : créez des diagrammes CFC et des commandes de
séquence

3.4.1 Cree un nouvelle projet :

Apres démarrer le SIMATIC manager d’abord il faut crée Multi projet. Pour créer un nouveau
multi projetdans PCS7, nous devons suivre les étapes suivantes :

1. Créer un nouveau projet.
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2. Nous choisissons multi-projet.
3. Donner un nom pour Le fichier (CIMENT_B).
4. Nous pouvons choisir un autre répertoire, il suffit de cliquer sur parcourir et
Sélectionner le répertoire puis confirmer par OK.
5. Le projet que nous avons créé sera installé dans le répertoire suivant :
(C : Iprojet/pfe2021/ CIMENT _B)

6. Une fois terminer tous les choix, confirmer par OK.

SIMATIC Manaper - master_project

Sep= Edition [nsertion  Systéme cible  Affichage

Qutils  Fepftre 7

Mouvesu. ..

=% | %@ 'mEm|

Assistant 'Nouveau Projet’...
QUVHF,.. Chr+0
Fermer

Mulkiprajet 3

Carte mémaisz 57 4
Fichier carthf!\ 3
Enregistrer sous. ., \ Chrl+5

Effacer. ..

Reéorganiser...
Gérer..,

Archiver. ..
Désarchiver...

Imprimer 3
Mise en page. ..

1 master_project {Multiprojet) -- D PROGVYCIMENT_BVWCIMEMT _E
2 ADRAR_PROJECT {Multiprojer) - D, \CIMENT _BVCIMENT_B
3 Meftah_MP ({Multiprojet) -- D:iprojetiMeftah_M{Meftah_M

4 MEFTAH_LIE (Biblioth&que) -- D:\projet\Meftah_M{MEFTAH_L

Blt+F4

Quitker

Figure 3.4 : Création Multi projet
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SIMATIC Manager - master_project
Fichier Edition Insertion Syskéme cible  AFfichage  Outils  Fengtre 2

O BT &F | &4 o dm| = =252 o

= | [ < Avcun filre > R e - — N

Nouveau Projet

Projets utilisateur | Biblioth&ques | Multiprojsts |
Selectior=~r le népentoire

Mom__| Chemin d'accés |

Epas  DAPROGMCIMENT_EWS5_CIMEM
EPEMNG D:PROGHCIMEMT_BME
EBm C:“Program Files\SIE

1D sAife ES
D 5TIKX
1 STINF

s T prajim

~

T Inserer dans le mylefoiet en cours [master_project]

Mom :
ICIMENT7EI

Type:

Multiprojet

I~ Bibliotheque F
Destination [chemin] :

[CAFiogram Fies\S IEMENS S TEPT w7 Riol Farcouri |
oK | Annuler side |

Figure 3.5 : Création Multi Projet

Pour créer une bibliothéque, nous suivons les mémes étapes Président mais cette fois nous
cliquons sur (Bibliothéques) et nous faisons le choix (PRO_LIB) et confirmer par OK.

X

Adopter dans le multiprojet

Projets utiisatewr  Bibliothéques |

Hom | Chemin d'accés | A
@ PCS 7 Libiay 71 C:\Program Files\SIEMENSNSTEPTS TibshPCS_7_Library_ 471
QPRO_CEM C:\Program Files\SIEMENSASTER?S Tlibs\PRO_CEM

e D:APROGACIMENT_BAPRO_LIE

@Hedundant IDCGEPYAD CAProgram Files\SIEMENSANSTEFTS Plibshed o 1
@ Redundart 10 CGPYET Ch\Program FileshSIEMENSYWSTERTAS Tibshved indl
@Hedundant |0 MGEP Y3 C\Program Files\SIEMENSYSTEFTS Plibshred o 0
@SFE Library CWProgram FileghSIEMENSASTERTS Plibghafolb

@SFE Library CWProgram FileghSIEMEMSASTERTS Flibghafolb_RD

[P . R

[

|=

sélectionng(els
Projets ublisateur: l_

Bbloheques: | 1
Projets-enemnles : l_
tultiprojets ; l_ Parcaui... |

Anruler | Aide |
4

Figure 3.6 : Création de la bibliotheque (PRO_LIB)

Définir la bibliothéque que nous avons choisi (PRO_LIB) comme une bibliothéque
principale :
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Bl SIMATIC Manager - CIMENT_8

Fichier Edition Insertion Swskéme cible Affichage Outils Fenétre 7

O |2fa | & Bam | aa |z 25 2]

| |< Aucun filre >

% Ra mEM

&S CIMENT_8 (Yue des composants) - C:3Program FilesiSIEMENSASTER 7is 7projiCIMENT_8
CIMEMT_2 CEM_aLL

Ouvrir un objet Chrl+alk+0

Couper Chrl+n

Copier Chrl+C

Coller Chrl+y

Effacer Suppr

Insérer un nouvel objst 3

Multiprojet ] Supprimer du multiprojet
Déclarations globales » Supprimer pour &dition. ..
Hiérarchie Technologique ¥ Définir comme bibliothéque prini
Renammer Fz2

Propriétés de l'objet. .. Alt+Entrée

Figure 3.7 : Définir bibliothéque principal

Apres cree le projet, nous devons créer les stations AS et ENG dans la vue composante du
SIMATIC manager a I'aide du bouton droite de la souris pour insérer le nouvel objet ou dans

la configuration réseau selon la configuration de matériel de notre usine.
-Nouvelle AS(1) :(Station Automate -SIMATIC 400).

-ENG(2) :(station opérateur).

@Fichier Edition Inserkion Swstéme cible Affichage Outils  Fengtre 7

‘

D@ |89 4 2R dalle )% =8

= |< Aucun filre >
| Langue du projet

S ve mEm

E--@ Mom de ['objet | Chemin UNC | Chemin dang "ordina.... | Ordinateur
BE )= AS %AS Frangais [France) WENGOTAWDATA (D). DWPROGWCIMENT ... EWGOT
" A5 %ENG Frangais [France) WENGOTAWDATA (D). DWPROGWCIMENT ... EWGOT
- ®-[17] Déclarations globales
=8P ENG

=8 CIMENT

@

Figure 3.8 : Premier étape pour configuration matérielle

3.4.2 Configuration matériels :

a. Configuration matériel de la station AS :
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D’apres le bilan d’E/S de notre processus mis dans le tableau ci-dessous, les modules que nous
avons choisis sont :

Module d’alimentation PS 407 10A.

Deux modules d’entrée analogique de 12 bits.
Trois modules d’entrée TOR de 32 bits.

Deux modules de sortie TOR de 8 bits.

Pour déclarer ces modules dans la station SIMATIC S7-400, on suit les étapes suivantes :

>

Dans le vue de composant au niveau station AS, on fait double clique sur la
configuration matérielle.

Suivant aprés la documentation de entreprise et cahier charge, nous allons appeler le
matérielle qui sont trouveé dans la bibliothéque.

Le premier matériel que nous allons représenter, est le RACK(UR2) de S7-400, qui
contient 8 emplacements. A partir de Fenétre "Catalogue du mateériel” sur SIMATIC
400 > RACK-400 > UR2.

Le deuxiéme matériel que nous allons représenter est 1’alimentation PS407 10A, nous
le place a la premiére position du rack a partir de "Catalogue du matériel™ sur
(SIMATIC-400>PS-400> Standard PS-400> PS 407 10A).

Le troisieme matériel a configurer est la CPU 416-3 DP, dans la troisiéme position du
rack nous le met a partir du "Catalogue du matériel" sur (SIMATIC-400>CPU-400>
CPU 416-3 DP>6ES7 416-3XR05-0AB0 > V5.3).

Le quatrieme matériel a configurer est module de communication Ethernet Cp 443-1.

Ensuite, nous allons déclarer la carte de communication CP.

Apreés la déclaration du matériel de la station centralisé, nous allons déclarer la
station décentralisé L'ET200M (IM 153-1).

La sélectionne se fait a partir du "Catalogue du matériel" sur (PROFIBUS DP>ET200M>
IM 153-1(6ES7153-1AA03-0XBO0).

Nous choisissons I'adresse du RROFIBUS et nous confirmons par OK.
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@) Stotion Edition Insertion Systéme cible Affichage Outils Fenétre 7 - a

DSB8 §S sl s | ) =1/ 8 | w2

& =il
Chercher: A

PS 407 104 PROFIBLIS(1}: Réseau mailie OF (1] T &L‘

Profil:  [Standard

¥ PROFIEUS DP
m@(0CoEE B9 prOFIRLS-Pa
=1 38 PROFINET 10
D % O3 e e con
(20 APPAREILS DE TERRAIN suppléi,
1 [ Gateway 1
XTP1A Poit T w23 HMI
XIP2A Poit 2 w3 10
3 + (1 Network Components
7 - ([ Sensars
< SIMATIC 300
s J SIMATIC 400
+ [fll SIMATIC PC Based Control 3007400
- o R -8, Stalion PC SIMATIC
Emplacement Modu... | R... | Fi.. | & | &.. | 4. | Commentaie |
1 [§ Ps 407 104eEsT,
3 CPU 416-{6ESAV5.3[1
i 2
i wmor F
CP 4431 ’@( V2.0
FRATT
HIFIR 8 Aws |
NTFRR [ Awz 1

Figure 3.9 : déclaration de la carte de communication CP

b. Configuration matériel de la station ENG :

Dans le méme vu, on sélectionne Le projet ENG et nous créons une nouvelle station

Nouvelle station SIMATIC PC. Cette station permet de réaliser une HMI pour

Les taches de supervision.

& SIMATIC Manager - [MASTER_PRO.JECT (Vue des composants) - C:\Program Files\SIEMENS\STEP7\S 7P rojA\CIMENT._B\CIMENT_B]

(%] Fichier Edition Insertion  Systémecibls  Affichags Qutils Fendtrs ? - &
0= & g Bg| 2|5 H < A fitre > - @B BB MK
= [ MASTER_PROJECT B, CIMENT SPMPIT) &% Ethemet(1] [ Catouche global
S a3
=@ CPU4163DP
1l CP 4431
) (1] Déclarations dobalss
§ Ouir un objet Ctrlak+a
w @ f

Station SIMATIC 400
Station SIMATIC 300
Station SIMATIC H
Station SIMATIC PC
Autre station

Mulkiprojet
Systéme cible

Informations de licence PC5 7...

Déclarations globales b SIMATICSS
PGJPC

Higrarchie Technolegique >

Renommer Fz VR

Propriétés de febiet.., Al+Entrée FROFIELIS

Industrial Ethernet
e
Foundation Fieldbus

Programme 57
Programme M7

Station préconfiqurée... P

Figure 3.10 : Création d’une station SIMATIC PC.
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Ouvrir la configure sur (station SIMATIC PC => configuration) :

F#! SIMATIC Manager, - [MASTER_PROJECT; (¥ue des composants) -- C:\Program Files\SIEMENS\STEP 73 7P rojA\CIMENT_BACIMENT._B]
(@8] Fichier Edition Insertion  Systéme cible Affichage  Oubls  Fend
D& | & & s |9 %5 % Y vicun e > - E@ BED
= gsmn}nmzn 2l Configuation WinCC fppl IE Général
= AS

=@ a5
- [B] CPU 4163 DP
= CP 443

%1 (1 Déclarations globales
= Bp ENG
B}

= [ Wirce apol

7

B ENG_O0S
+ @ PRO_LIE

Figure 3.11 : configuration de la station SIMATIC PC
Apres ouverture configuration nous avons fait les étapes suivant :
o Sélection le Rack.
e Puis choisir PC SIMATIC aprés IHM puis WinCC Application et on fait double

e Ensuit choisir station PC SIMATIC >> CP Industriel Ethernet >> General IE >> SW V6.2
SP1.
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E{; HW Config - [CIMENT (Configuration) -- ENG]

Bl Stotion Ediion Insertion Systémechble Affichage Outls Fengtre ?

¥ & & L == Y

1 [[ winCC Appl

T7IE Général

o |~ | o | n | o= [ s £

| <

< |

Checher: | e
Puofi:  [Standard ]

= PROFIBUS-DP
2 PROFIEUS P
=38 PROFINET IO
#-(] Appareis de coupure
(] APPAREILS DE TERRAIN supplé:
-] Gateway
w3 HMl
#-E3 140
- (3 Metwork Companents
- Sermors
= @ SIMATIC 200
+-§§ SIMATIC 400
+ [ SIMATIC PC Based Conral 300/400
=8, Station FC SIMATIC
w1 Application utlizateur
w3 Conticller
w1 CP Industrial Ethemst
w3 CPPROFIBUS
[ 3 1HM
SPOSA Appl

&= e

Module
WinCC Appl.

Index Référence Fimware | Adresse MPI Adresse d'entrée Commentaire

1
I 2 [HRE Gendral lece Ive.z1 [ [18383* [

Figure 3.12 : Configuration ENG

e Choisir un réseau et confirmer par OK.

B HW Gonfig - [CIMENT (Configuration) - ENG]

2

E

[ winCCApel
/ [ wince 4pl (stby.)
WinCC Appl. Client
WinCE Appl. Clend Flef.
WinCC 4ppl. Fet
WinCC CAS Acol

O Station Edition Insertion Systeme cble  Affichage Outis Fendtre 7

D" & slin & | (28 w2

é i WinCC Apel ~

<

|8

~

<

:‘ :l m PC

indew | [ Moduie | Rsférence | Firware | AdiesseMPl | Adiesse deniige | Commentaire

WinCC Appl E

1>

2 IE Général 3 lvez1 [ [16383 [

Chesher:|  at|e
Profi:  [Standard I

= [ SIMATIC 400
# [ SIMATIC PC Based Control 300/400
=B, Station PC SIMATIC
# [ Application uilisateur
+ (3 Controller
= [ CP Industrial Ethermet
= cP a1
= ([ CP 1413
= [ cP 151
= [ CP 1512
= (2 CP 1604
w-3 CP1612
w3 CP1613
-2 CP 1616
=11 CP 1616 onboard
=1 CP 1623
=1 IE Genéral
S V6.2

SV
=11 CPFROFIBUS
=2 1M
[§ sFosaApsl
[§ wirccappl
[§ winCC appl. [stby )
inCE Agol. Client

Figure 3.13 : Configuration ENG

C. Configuration des connexions réseau :

La configuration des connexions reseau permet de définir le type de liaison entre les
differentes stations du projet, a savoir la station AS, la station ET200M et la station SIMATIC

PC. Dans notre cas, la communication entre la station AS et la station
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ET200M se fait par PROFIBUS, et entre la station AS et la SIMATIC PC par Ethernet
industriel.

5 NetPro - [AS (Réseau) -- G:\Program Filesk...\CIMENT_BMS_CIMEN]

% Réseau Edtion Insertion Systéme cble Affichage Cutls Fengtre ?

i T ) | 48 S LY
Etternet(1) (fait partie de : Ethernet_global(1)) 1 2
Industrial Ethernet
MPI{1)
MPI

MPI(2)
MPI

PROFIELS(1)
PRCFIES

Figure 3.14 : Configuration de réseau.

3.5 Programmation notre atelier avec PCS7 :

3.5.1 Création dossier hiérarchiques :

Pour crée dossier hiérarchiques on clique deux fois sur Vue technologie >> insérer un nouvel
objet >> Dossier hiérarchiques.

= z Yue technologigue) - C:\Program =
Flchwer Edition Insertion Systéme cible  Affichage Outils  Fenétre ? - x
0= | 87 b B E 2y - i < Bucun filie > - @ BEMm
= [@a) MASTER_PROJECT Nom de fohist [ n A5 | Affectation 05 | Nomdelawuens | Sequencs| Type | Taile | Autew Date de modification Commentsie
= { . - .,
DE o an o Ao F 0 Déclratons globales 192378
CIMENT 1 Dossier higrarchique 04/04/2022 13,0850
i E AS\CPU 4163DP\Progr.. SYSTEM 2 Dossier higrarchique 28/11/2011 08:35:36
. - Cattouche global 271172011 16.03:45
=8
w @R
Tnsérer un nouvel objet Station préconfigurée... b
Multiprojet 3 5
Systime cle ,|  Dossier higrsrchinue
Infarmations de licence PCS 7. Dedarations gibales
Déclarations globales y|_ Documentation du profet
Higrarchie Technologique »
Paoints de mesure »
Solutions types »
Renommer F2
Propriétés de fobiet... Alt+Entrés

m 1

Figure 3.15 : Création Dossier hiérarchiques
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Dans ce dossier hiérarchique (CIMENT) nous allons créer un autre dossier (BK1) qui
représente tout I’atelier et qui contient trois autres dossiers hiérarchiques (426504, 426S05,

426S06) sont les séquences de notre atelier.

Pour I’organisation de notre travaille nous avons créé des autres dossiers hiérarchiquesdans
chaque dossier de séquence selon les instruments de notre atelier BK1 (CAPTEURS,
MESURES, REGULATION, SELECTION).

(@] Fichier Edition Insetion  Systéme cible  Affichane

< Aucun filie > -1 %8 BEM N

0= &7 & Ba 2 0T

MASTER_PROJECT Nom de fobjst | Affectation AS | Affectation 05 | Hom de s vue 05 Séquence | Type Taile | Auteur Date de modification
[ 416452510 AS\CPU 416:3 DP\ProgL = - 19/08/2022 11:40:08

(] Déclasaians globales [ 4164523MT10 AS\CPU 416:3 DPAProg 0 ot - yacine 18/05/2022 20:53:01
=+ (@ CMENT B3 416253710 AS\CPU 416:3 DPVProg 0 CfC - yacine 18/08/2022 206313
= E;‘EEEEK‘ B 4168E27MT20 AS\CPU 416:3 DP\ProgL 0 cfc - 19/08/2022 11:3953
[ 4168E27v510 AS\CPU 416:3 DPProgr 0 cfc 19/06/2022 11:40:08
0 CFC - yacine 18/05/2022 20:59:25

e ([E4765P3IVST0 ASACPU 4163 DPYProgr

= [
#1-[) FEGULATEURS
e SELECTIONS
= 416505
[ CAPTEURS
1 [ CONSOMMATEURS
=1 MESURES
+1 [ REGULATEURS
£ SELECTIONS
= (gl 416506
+1 [ CAPTEURS
#1-[) CONSOMMATEURS
#1 () MESEURS
S REGULATEURS
) SELECTIONS
- (E SYSTEM
£ ENG
@ FRO_LE

Figure 3.16 : Exemple de dossier hiérarchique de notre programme.

Dans chaque dossiers hiérarchiques il ya des séquences « 426504 (circuit fermé), 426505 (Moteur
broyeur BK1), 426506 (Alimentation de BK1) » : chaque dossier contient les diagrammes CFC on

trouve :
Consommateur | Capture Mesure Sélection Régulation
C’est les Capture C’est capture Condition de Régulateur PID
moteur, logique détecté | analogique marche
vannes, soit 1 ou O.
pompes.

Tableau 3.1 : définition des matérielle utilise dans BK1
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3.5.2 Création de bloc CFC :

CFC (Continuous Function Chart) : est un éditeur graphique basé sur le progiciel STEP 7. Il
permet d'élaborer une architecture logicielle globale pour une CPU a partir de blocs
préprogrammeés. Pour cela, des blocs sont insérés, paramétrés et interconnectés dans des
diagrammes fonctionnels. La connexion permet de transmettre des valeurs d'une sortie vers
une ou plusieurs entrées, ceci afin de permettre la communication entre blocs ou autres objets.
(9]

Pour Cree CFC il faut suivre les étapes montrées dans la figure ci-dessous :

b

[ M |
(@] Fichier Edition Insertion Systéme cible  Affichage  Outils  Fy ¥

e 7
0 = | 87 % B 2 B e < tucun filtre > || 2B L R=Nanll 4
=l [@a] MASTER_FROJECT Morn de Fobjet [ c | Affectation AS | Affectation DS | Meom de lavue 05 | séquence | Type | Taille | Auteur | Date de
D!\PTEURS ASWCPU 416-3 DP\Progr. - CAFTEURS 2 19/05/2022 15:31:45
+ [ Déclarations globales | () CONSOMMATEURS ASACPU 416-3 DP\Pragr.. - CONSOMMATEURS 1 05/04/2022 19:35:32
= CIMENT ([EIMESURES ASNCPU 4163 DPVProgr.. - MESURES 3 08/04/2022 16:43:43
= () ATELER.BKT | gmpnn ateiins - REGULATEURS 5 0470472022 131 5:28
Caupet - SELECTIONS 4 04/04/2022 13:18:08
Copisr Cerkc K1 Circuit Fermé ASACPU 416-3 DP\Pragr. 1} 19/05/202215:53:33
svs
ENG Effacer Suppr

F2 Journal
Alk-+Enkrée

Propriétés déquipsmert

Propriété déquipsment

Figure 3.17 : Création bloc CFC

Chaque diagramme comporte jusqu'a 26 partitions. Lorsque nous créons un nouveau
diagramme, il comporte une seule partition. Chaque partition comporte six feuilles. La
disposition des feuilles individuelle dans la vue d’ensemble (6 feuilles) s’effectue dans I’ordre
indiqué
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Feuille 1 Feuille 4
Feille 2 Feuile 5
Feuille 3 Feuille &
~4
-
H‘M
Surface de travail centrale Marges

Figure 3.18 : Vue d’ensemble d'un diagramme CFC.

3.5.3 Description Des blocs utilise dans le programme :

> Le bloc Groupe <<C GROUPE>> :

Super ordonné pour le démarrage et 1’arrét et pour le controle des parties de 1’installation
technologique groupée. Il permet de visualiser les conditions de fonctionnement d’une partie
de I’installation qui s’affiche a I’écran un affichage de 1’état, et un diagnostic de défaut
détaillé (appelle d’état).Le module de groupe génére des messages d’exploitation pour
commencer et s’arréter. [10]

[ Diagramme  Edition Insertion  Systéme cble Test Affichage Outils Fendtre 7
DF&| % )=l G| 9 ¥ BOlk JeamEm

= @ CEMAT ~
[] c_npapT [FC1018 : Adapte
[] C_ANASEL [FE1038 : Analog
[] C_ANNUNE [FB100S : 8 Ann
[ C_ANNUNC [FB1004 1 Annur
[] C_COUNT[FBLOIS : Counte
[] C_DAMPER [FBL002 ; Damp
[] C_DRw_1D [FB1001 : Unidire
[] C_DR¥_2D [FB1003 : Twod
[] c_F8_PLC[FB1020 : CEMAT
[] c_GRoUP [FBLO.: Graup]
[ C_INTERS [FB1076/"GEMAT
[] c_nTERL[FBLOTS
[] C_MEAs_I[FE1026
[] C_MEASUR [FE1006

B C_Mux [FCL017 ; when link
[] C_B15V1[FCILOS : Beginr
[] C_oDA[FBL060 ; Cemat OF
[] C_PID3[FB1018 : PID contr
[] C_PLC_PLC [FBLOS4 : CEMA

[] C_PLC_RECEIVE [FB10S3 :
[] C_PLC_SEMD [FB1052 : PLC
[] C_PusHET [FC1088 : Wwhen
[] c_RrelMod [FEL077 : show
[] C_ROUTE [FE1003 : Route]
[] C_RS_DUMMY [FBLO45 : Ra
[ C_Rs_IMIFE1043 : CEMAT
[] C_RS_SUBIFBLO4 : Route
Fl 0 IER1N4N - Douibe el

m

Figure 3.19 : Bloc C_GROUPE.

> Le bloc Moteur<<C Drive 1D>>:

Le bloc C_DRV_1D peut étre utilisé pour commander tous les moteurs
unidirectionnels. La marche et 1’arrét peuvent étre realisés en trois modes de

fonctionnementsdifférents :
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-En mode automatique : le moteur démarre ou s’arréte par un bloc du groupe super
ordonné.

-En mode de démarrage individuel : il permet le démarrage ou I’arrét

individuellement vial’opérateur par la vue de la supervision.

-En mode local : le moteur peut étre démarré ou arrété par les boutons poussoir installés
localement ESR (bouton d’arrét) ESP (bouton démarrage). [10]

3 CFC - [416SP31VS10 — AS\CIMENTAATELIER_BK1W416S04\CONSOMMATEURS]

[B) Disgramme Ediion Insertion Systémechble Test Affichage Outls Fendtre 7 =
D=E& &G M8 °E 64 dn | 9 X BOk-&aa ZBm

= @y CEMAT -~

[ C_ADAPT [FC1018 ; Adapte
[ C_AnASEL [FB1038 ; Analog I

o

[ c_AnmuNg [FB1005 : 8 Ann
[ C_ANNUNC [FB1004 : Annui
[[] €_COUNT [FEL01S : Counte I
[[] ¢_DAMPER [FB1002 : Damp ,
[ c_prv_10 [FB1001 : Unidire
[ c_orw_20[FB1003 @ Twa d
[l c_Fe_PLC [FB102D @ CEMAT il
[l c_Grour [Fe1010 : Group]
[F] c_INTERS [FB1076 : CEMAT
[] C_INTERL [FE107S : Interlor H
[ c_MEns_11FB1026 : Measu
[ C_MEASUR [FB1006 : Meast

[ c_mux[Fc1017 : when link 1
[[] €_0B15Y1 [FC1103 : Begin
[[] €_CDA [FB10ED : Cemat OF
[ c_P3[Fe1018 : PID contr ’
[ c_puc_pLc[FB10S4 : CEMA il
[f] c_PLC_RECEIVE [FB10S3 : |
[f] c_puc_senp [FB10S2 : PLC
[F] c_PUsHBT [FC1088 : When il
[ c_RelMod [FE1077 : show r
[] ¢_ROUTE [FB1009 : Raute]
[ C_RS_DUMMY [FE1045 : Ro H
[ C_RS_IM[FB1043 : CEMAT

- (o]

1—{GEVE T3
1—Tntstart 1)
1—{6BUs S0E|-
1—{Intoper s0A [~
1—{GAuE GRE
1Tntsuori| [ Funsial—
o965z GRA -
ogs12 0FfSial-
o—6asp 5L f—————
GREZ sEs ——
N ey - BuG |
GEAZ O—{GEBG cos HEN—
RET S, UL ©—{GAEE [ o
1578 4@—HORN _T Ini) 650
15—{walT _Ton| [ sim_on|—
300—{RELS _T Lni| nck HEE
slal—
sHA |
&_Link HEE

@—{STARTDEL
o—{sToPDEL
@ SPEEDT I
18— HORN_T1m

Figure 3.21 : Exemple des connexions entre un groupe et un consommateur.
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Connecter bloc C_GROUPE avec C_ DRIVE 1D

>

>

>

Entrée ERM du moteur avec sortie EBE pour le retour marche.

Entrée LOC du moteur avec sortie GL O du groupe pour le démarrage demoteur
en mode local via l'operateur.

Entrée GQS du moteur avec sortie QSTP du groupe pour I’arrét du moteur.
Entrée ACK du moteur avec sortie EQIT du groupe pour 1’acquittement du moteur.

Entrée EE1Z du moteur avec sortie GES du groupe pour la lecture du mode du
démarrage individuelle.

Entrée EBFE du moteur avec sortie GBE du groupe pour démarrer le moteur en mode
automatique.

Entrée EBFA du moteur avec sortie GBA du groupe pour I’aréte de moteur enmode
automatique.

Entrée GR_LINKZ1 du moteur avec sortie G_LINK du groupe pour relier tous les
équipements de groupe.

Toutes les sorties EVS des moteurs trouvés dans la séquence avec I’interface GREZ
du groupe pour la confirmation de démarrage de tous les équipements de groupe
(nousutilisons un bloc logique and).

Toutes les sorties EVS (inverse) des moteurs trouvés dans la séquence avec I’interface
GRAZ du groupe pour la confirmation d’arrét de tous les équipements de groupe
(nousutilisons un bloc logique and).

Le bloc «C SELECT» :

Est utilisé pour tout type de fonction de sélection. La sélection et désélection peuvent
étre effectuées via la poste operateur ou via le programme. Vous pouvez visualiser I'état du
module sélectionné (ON, OFF, verrouillé). Nous avons également utilisé dessélections dans
notre programme pour des équipements et des groupes que nous n‘avions pas de
programmation (transport de ciment, séquences auxiliaires, etc.) mais trouvés dans les
conditions de démarrage de notre atelier [7].

Sortie AZE : mémoire de sélection est utilisée pour évaluer la sélection, par exemple, pour
sélectionner sporadiquement lecteurs exploitation.[10

Lad

C_SELECT [Fyeams_TAs
SELECTIO 47,1

1—{RENG RZE[—
1—Intstart Select[—
1—{RAYE MOM_IHTL —
A—IntSwlff
O—HEIN
S—|RAUE

Figure 3.22 : Bloc C_SELECT
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Connecter Bloc C_SELECT avec C DRIVE_1D:

» Entrée EBVG condition de marche de moteur avec Sortie AZE de sélection.

&=

I 416506101 -- AS\CIMENTMATELIER,_BK1A416S06\SELECTIONS

EBUG
Intlkas
Interloc

no1
o—{Inulnda

nulnB2

0
0
4—{TnwInB3
0
T

C-SELECT ogws TR
Sileckio |1 88
1—{REUE AzE 7 [CIMENT AT ELIER_BRAN#1650
4{Tntstort|[ selectl [rri1

1—AAue Ponw_ternit- - ¢{ [cTMEWTWRIELIER _BR1#1650
1 Tntsunsy
o—{REIN
o—{maus

TR R 186

TR R 186

FInRa1e0F

URSSR3160F

Figure 3.23 : Exemple des connexions entre un sélection et un consommateur.

» Le bloc capture logique <<C ANNUNACE>> :

On affiche un signal de processus binaire. Le signal d'entrée est comparé avec le signal OK,
en cas de défaut un message d’avertissement est donné. [10]

MSTO : Signal d'entrée état de base signal 0.
GR_LINK1 : Lien vers un groupe ou consommateur.

MAU : Le signal de sortie.

Figure 3.24 : Bloc C_ANNUNACE
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Connecter bloc C_ ANNUNANCE avec C_DRIVE :

> Entrée de sécurité EBVG du moteur avec sortie MAU de capture logique

| = 416BE27XL11 - ASACIMENTRATELIER_BK1141 6S0-NCAPTEURS

2\ 41650403, 11,5
able local model | 100M5_Ta5
25/1
1—{msT0 [ e
213”;’5,“5 L5#FP— QUAL ITY Oussig

InoL

FEEZTUSL0(E, LILE| I Twiner @ ris - 1—{0KS 5T
running signal !
[LEEEZ7XLLL(A, 1Y I

sutput =ignal

4 2LES0E0 A, 1)) G
ingl emstare mede

VL ALES0ALE, LILG

e |
4\ 21650404, 1141
concand OH]
4 21630404, 1)) G
zommand OFF

)\ 21650404, 11,15
htput quick stop

Figure 3.25 : Exemple des connexions entre une capture logique et consommateur.

EEVG : condition de démarrage.
EBVG : condition de marche.

EAVG : verrouillage de sécurité auto.

> Le bloc capture analogique <<C MESURE >> :

le module de valeur mesurée peut etre utilise pour lire la valeur de processus analogique et
pour surveiller jusqu’a 8 valeurs limites. [10]

SCE-OUT : Fin d'échelle (Format REAL) Valeur physique (fin de la plage de mesure).

SCB-OUT: Echelle début (Format REAL) Valeur physique (début de plage de mesure).

SIM-ON : valeur de simulation actif (Format BOOL) Indique que la valeur d'entrée est pris a
partir du parametre SIM_VAL
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SUBS-ON : valeur Substitution active (conducteur)(Format BOOL)

Utilisation bloc pilote CH_AI ce signal peut étre connecté a SUBS_ON d'entrée du bloc
pilote. Ceci permet la sélection de la station d'opérateur si dans le cas d'une défaillance de la
valeur de substitution SUBS_VAL ou la derniere valeur valide est utilisée en tant que valeur
de mesure.

USCB: la Force sortie MV a I'échelle commencant état Basic signal 0 (Format BOOL)

Si un signal 1 est appliquée a cette interface, alors la valeur de début d'échelle est disponible &
MYV de sortie. Cette fonction peut étre utilisée que si, par exemple, un courant de moteur est
mesurée, et la mesure montre encore une faible valeur alors que le moteur est éteint.

MV-PHYS: Valeur réelle MV_PHYS au format REAL défaut: 0.0 (Format REAL)

utilisé pour lire une valeur mesurée comme une valeur physique. Cela peut étre une valeur du
programme (par exemple a partir d'une recette, une simulé une valeur calculée ou) ou la
valeur de sortie d'un bloc pilote PCS7. Dans le dernier cas, le code de qualité doit étre
transmis plus

VAL _HH: La plus grande valeur mesurée (valeur maximale).
VAL _H: La grande valeur mesuree.

VAL_L: La petite valeur mesurée.

VAL_LL: Laplus petite valeur mesurée (valeur minimale).
UNIT: pour donne I’unité de la valeur mesurée.

TYP: TypelO Importer la valeur mesurée au format REAL.

D& & BECE 6 din | 9 X BEOMJaq B8miN

EX YT -
1 C_ADAPT [FC1015 : Adapte
[ C_ANASEL [FB1036 : Analog
[ C_ANNUNS [FB1005 : 8 Ann
[ C_ANNUNC [FB1004 : Annur
[ C_COUNT [FBI01S : Counte
[ C_DAMPER [FE1002 : Damps
[ C_DRY_1D [FB10D1 : Unidirc
[ C_oRv 2D [FB1003 : Twa d
[ c_FB_PLC [FBL020 : CEMAT
[ <_eRowp [Fe1010 ; Group]
[ C_INTERS [FB1076 : CEMAT
[ C_INTERL [FB1075 : Interlor
[ C_vEAs 1[FBI0Z6  Measu
[ C_MEASUR [FB1006 : Meast
[ C_MUXIFCI017 : When ik
[ C_OBIS¥L [FC1103 : Begin
[ C_ODA[FBI080 : Cemat OF
[ C_PID3[FBIOIS : PID contr
[ C_PLE_PLC [FB1054 : CEMA
[ C_PLC_RECEIVE [FB1053 1
[ c_pLc_SEND [FBL0S2 : PLC
[ _PUsHET [FC1088 : When
[ c_reliod [FE1077 : showrs
[ c_RoUTE [F81009 : Route]
[ C_Rs_DUMMY [FB1045: Ra
[ C_R5_IM[FB1043 : CEMAT
[ CRS_SUB[FB1044 : Rots
[ C_RSM[FE1040 : Reute Sel
F1 C RSM EXT[FB1041 : Rout

Figure 3.26 : Bloc C_ MESURE
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> LeblocCTRL PID:

Le bloc CTRL_PID est un régulateur PID continu.

Outre la fonctionnalité de commande proprement dite , les blocs de commande disposent des
options de traitement suivantes :

e Mode de fonctionnement : manuel, automatique.

e Surveiller les variables controlées et contrdler les écarts liés aux valeurs limites via le
bloc ALARM_8P et générer des messages.

e Perturbation des applications.
e Controle de consigne (SP = PV_IN).

e Sélectionnez la plage de valeurs de la valeur de consigne et de la valeur réelle
(normalisation physique).

e Sélectionnez la plage de valeurs de la variable manipulée (dénormalisation physique).
e Zone morte sur écart de régulation (seuil de signal).

e Lesactions P, | et D peuvent étre respectivement activées et désactivees.

e Possibilité de placer les actions P et D dans la chaine de réaction.

e Choisir le point de fonctionnement du régulateur P ou PD.

Connecter bloc CTRL_PID :
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( ENGO1

G CTest 2Bt [FB1794: Test B 321
£ C_VALVE [FBI007: Valve]
£ CH_AI [FC275: Analog Input]
£ CH_AO [FC276: Analog Output]
&3 CH_DI [FC277: Digital Input]
4 cH_DO [FCz78: Dighal output]
& ChkREAL [FC260: Check infinite va
43 COM_PILLARD [FC430: COMMUNIC
& CONEC [FBSS: Connection Functiol
£ COPY_ELEM [FCS10: Cemat Syster
L COPYPTR. [FCS15: Cemat System ¢
£ CPU_RT [FB128: CPU Performance
§ CPUDIAG [FB433; SYSTEM DIAGHC
& CREAT_DB [SFC22: Create Data Bl
FRECTRL_PID [FBS1: P ol]
& CTRL_S [FB76: 5-Ci
£ C9C_MSE [FBS96: Cycle measure €
& CvC_Mss [FESOL: Cycle measure s
£ D_TOD_DT [FC3: Date and TOD to
& DEADT_P [FE37: Dead tine part]
{7 DEL_DB [SFCZ3: Delete Data Block
£ DIAGNOSE [FCS21; Cemat System
&3 DIF_P [FB38: Difference- Trapeziul
4 DIS_AIRT [SFC41: Delay the Highe
& DIv_R [FC64: REAL-Divider]
£ DMSK_FLT [SFC37: Unmask Synch
& DT_DATE [FC6: DT to DATE]
£ DT_DAY [FC7: DT to DAY]
£ DT_TOD [FCB: DT to TOD]
£ EN_AIRT [SFC42: Enable Higher Pr
< >

= (= Sa—— p—

Figure 3.27 : Le bloc CTRL_PID

3.6 Application :

Actuellement dans notre atelier BK1 la régulation entre débit alimentation et la puissance
¢lévateur c’est fait en état manuel.

La solution est utilisé boucle ferme par correcteur PID pour faire boucle de réglage

la puissance élévateur en fonction le débit alimentation.

30
20

puissance Elevateur

10

0 80 110 130

Debit alimentation

Figure 3.28 : représentation la puissance élévateur en fonction le débit alimentation
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La relation entre ces deux est si on pose y= puissance élévateur et x = Débit alimentation :

> Silexentre [0 80] relation entre ces deux par équation mathématique :
y=0.25x+30.

> Sixentre [80 110] relation entre ces deux par équation mathématique :
y=0.66x-3.33.

> Si x entre [110 130] relation entre ces deux par équation mathématique :

y= Xx-40.

3.7 Conclusion :

Dans ce chapitre, nous avons détaillé étape par étape les étapes pour programmer notre
systéme en PCS7 basé sur des blocs CFC, avec une d’automate programmables, de CPU et
des modules.

Dans le chapitre suivant, nous présenterons des simulations et les résultats de notre
programme.
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4.1 Introduction:

La supervision industrielle permet de suivre en temps réel une installation ou une machine
industrielle. Elle permet d’avoir un affichage dynamique du processus avec les différentes
alarmes, défauts et événements survenant pendant I'exploitation de la machine. De nos jours,
de nouveaux procédés de supervision commencent a voir le jour se basant sur les architectures
de systemes distribués permettant la surveillance ou le monitoring a distance. [11]

Dans ce chapitre, nous allons décrire les différentes étapes qui permettent de réaliser une
supervision pour la séquence BK1. La supervision se fait a I’aide de Windows Control
WinCC de Siemens, un logiciel de désigne et de création des vues de supervisions pour les
stations opérateurs et ingénieurs.

4.2 Activation Simulation

La premiere chose avant démarrer wincc c¢’est activation simulation

0 s7-pLCSIMY

Fichier Edition Affichage Insertion CPU  Exécution Options Fenétre 7
D & |8 [rosmreear -] 5 B B 4K
R LI

BE vl

Pour obtenir de |'aide, appuyez sur F1, |Default: MPI=2 DP=2 Local=2 IP=192.168.0,1 [50=03-00-12- /A

Figure 4.1 : activation simulateur

4.3 Chargement du programme :

Afin que nous avons fini de programmer CFC , on doit charger Ces blocs et nous clique sur
bouton | ggy (aprés S’afficher cette fenétre
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Compilation du programme
Campiler les diagrammes en un programme

CPU 416-3DF
ASSCPU 416-3 DPYProgramme

Syztéme cible -

Frogramme :

tMaode de compilation
 Programme entier

f* Modifications

v Geéneérer les pilotes

Paramétres des pilates...

[ Geénerer source SCL

Annuler

Aide

Figure 4.2 : chargement programme.

1. Couche le Mode de modification .
2. Couche générer les pilotes.

3. Click sur OK.

Afin de chargement programme, s’affiche le fenétre de journaux qu’il ya pas des erreurs ni

avertissement.

4.4 Compilation de programme :

Dans la vue des composants ,Clic droit sur la station ingénieur (ENG) et compiler le programme.

SIMATIC Manager - [MASTER_PROJECT (Vue des composants) -- C:\Program FilesiSIEMENSYSTEP 738 7P roj\CIMENT_BACIMENT_B] EHE|§|
[%8] Fichier Ediion Insertion Systéme cble Affichage Outils Fenétre 7 - 8| x
0= |22 X g | 2 Bp | T i < Aucun filke > - BEM N

- 8p as
- as

= MASTER_PROJECT

CPU 416-3DP

- BK1
P SCHENCK_CIMENTZ

C_TrendRepart

Iy BRI

+
+ CP 4431

+-([7] Déclarations globales
=@ ENG

-8, CIMENT

= [ WinCC Appl
g,

+ 0 FRO_LIE Ouvrir un abjet
Couper
Copier

Effacer

Insérer un nouvel objet
Systeme cible

Compiler

Afficher le journal de compilation...
Afficher le journal du chargement. ..
Générer les données serveur
Affecter ls serveur 05,

Lancer la simulation 05

<
Imparter objets WinCC

Affiche le journal de con

Chrl+Al+O
Chrl+
ChriC

Suppr

Chrl+B

- BROVEUR BK1 - CIMENT_BKIC 1y CIMENT_BK2_C - REMPL_KK_G
A STATION_FOMPAGE Sy TEST 5 TESTH

~Ir ROUE FRAISE
~fr Vue{35)

Figure 4.3 : compilation programme
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Afin de compilation s’affiche que pas des erreurs ni avertissement.

Compilation OS5 (302:300)

i La compilation a &té effectude zans emeur ni
\_) avertissement.

4.5 Le logiciel de supervision wincc :

WIiInCC est un systeme HMI Performant utilisé sous Microsoft Windows, il constitue
I'interface entre I'nomme (opérateur) et la machine (installation/processus).

4.5.1 Utilisation Wincc :
WIinCC est composé de deux volets :
« Le volet gauche : contient toutes les applications de WinCC ou on peut
trouver tousles éditeurs utilisables pour configurer OS (opérateur station).
« Le volet droit : présent la fenétre qui affiche des informations détaillées

surl’application de WinCC que nous avons sélectionnées.

« Nous utilisons uniquement 1’éditeur Graphics Designer pour créer la vue

processus de notre projet (PFE_2022).

4.5.2 Présentation Graphique designer :

1+ Graphics Designer - [Vue{35).pdl]
+r Fiier Edkion Affihoge FPostinnemerk. Cuils Fendtre e

R I R R L DL 2 R e i LI

0 1/2/3/4/5 6 7 8 9101112131415  0-Nvead

Appures our FL pour obterw de lade. Frang i (Frarce) - ez V482 I szviess ]
e e e | — = —
‘Jdémarmer. € © G [[lsmanchenege-[.. [HRorc-(mesosm.. [0 WnCCEmrer-CiP.. ) Graphics Designer - W Sans ttrs - Fait

Figure 4.4: Graphique designer
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On trouve :

- A gauche : une barre d’outil qui sert attribue certaines couleurs aux objets

- Au centre : la surface du dessin sur laquelle nous pouvons insérer les objets destine.

- Adroit: il ya la bibliotheque des différents objets par default proposer par Graphics

designer on peut trouver encore une palette de styles qui vous permettra d'influencer la

forme des objets.

Graphics Designer distingue deux types d'objets :

Les objets statiques : il s'agit d'objets des dessins de base comme ceux que nous trouvons dans

une application graphique par exemple des lignes, des cercles, des polygones, du texte statique

[8].

Les objets dynamiques : lIs sont alimentés par des connexions a des connecteurs de blocs

variables (moteurs, vannes, groupes, alarmes et boutons)

Pour pouvoir utiliser ces objets, on doit d’abord créer un nouveau fichier dans le mémevolet

gauche de WinCC Explorer et on donne le nom <<BK1>> et on 1’ouvre.

" WinCCExplorer - D:\Nouveau dossierCINENT BUENG ClwincproflENG OS\ENG. 0S.mcp [ Actif |
Fithier  Edian  wfichage  Ouis dds

i el & | 2 |
e o Trpe
T ordresur Ordneteur Crdinataur R \
4 | tock da varishles Stock tearlables
= Fod da varidiks H V . . 1
:__!n o — : Tysece sbuuce e — ’: Graphique designer |
- S — Edter P
(=TT = L EEeEE
1 e Laparg Editeur
T raglegcg Ediear
) Report Dasigner Edtar
17, Geba Soipe Bt
FF raeLbrary Edieur
L Edter
oy Tt Ciribuber Edtewr
il User Bdrinistratar Eciteir
- Sy CrossReference Edteu
3, Donnéss ok serar Editewr
= Redurdency Editer
I s Prctive Edier
Edteur
&) Tirue Syrcheoniztion e
¥ Rovebicoair sonore Edteu
7 Pirtuns Trae Manzgsr | JEdkeur e bebes debloes Edteu
L, Ufebast Monkoring Facsnlate Daconsr
<, Edbeur chprojat 05 FC

‘os\ 24 st
s demarrer. B o 0 [ owic .. Z G WhoE

[ ] o
O Documertl b, &' 2315

20 CFC [ARRET .. {1 Gohics Cecigee | =8 Clavier visusl ! WinCRLstie -

Figure 4.5 : Wincc Explorer
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La vue bibliotheque «@ PCS7Typicals_Cem.PDL», apporte des symboles dynamiques de
(moteurs, pompes, groupe...) qui correspondent aux blocs dans les diagrammes CFC pré-
dessinés (voir la Figure 1V.3). 1l y a aussi une bibliotheque des symboles statiques.

| & P S| AR [ 22 hASa S|8N W

(IR -] o

Palette dobiets
E Tw ’Tmslemp\me contains the Symbols with CEMAT V7 functionality. (enlarged for resolution 1280, 1650 and 1920). Y a
jmy | 400 ~
=] Objet: l
EE |, w| Project key = 000 | B8 Objets sipkes
() | 50
s
[T} | “10

2 -IIIIIIII 50 000 = BB
ElehclElofe) @ 0000 BEOE

uuuuu

H!mm .
0 a1 2w
iih TAG AL+Stalus
tagname =)
Bnl Eul El an &6 = o
[T e =] -
| E
0012345 6 7/8/91011[1213/1415» [o0-tvean  ~]

. | B smatic manager -[.. [T

Figure 4.6 : bibliotheque dynamique

Aprés avoir copié les symboles dynamiques et statiques sur la surface graphique "BK1", nous
poursuivons les étapes de liaison des symboles et des variables de leurs blocs correspondants
dans le programme graphique (CFC). Pour faire ces liens, nous devons ouvrir la fenétre
DynamicWizard. On choisit ensuite les symboles a lier au bloc programmé en sélectionnant
"Relier le prototype a la structure ou renommer le lien".

[iynamic wizard
AlLier dynamiguement un 4
Ahise & unfzéro de plusi

)“M\se 3 unizéro dun blt

f B_K1.PdL
| >

& 2
‘Fon. | Dyn\| « b

MISP_CLINKER sroaonp _ayD P __
s .. /

K181 QVPSE BKA )
"~ 4165P31IIUN

' 4153c07XH11m| 4153cu?xz11tm 41EBCOTXS11IM

[151 __|.__ s

Figure 4.7: sélection objet
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Une fenétre s’ouvre sur laquelle on met I’adresse du bloc de programme diagramme (CFC),
ensuite cliquons sur le bouton (L---J) une autre fenétre s’ouvre dont laquelle on sélectionne le
bloc correspondant. Enfin cliquons sur OK puis terminer.

Dynamic wizard

ALier dynamiguement un &
AMise & unizéra de plusii
Aise & un/zéro d'un hit
FRelicr un prototype 3 un
Avisualisation du pmgrarz
< | >

|Fon.. |Dyn | P

111 B_K1.Pdl

| Definir, les options

Votts dyn. nécessite des paraméties suppl,

Object: 416506L01/84/1

Mom instance de stucture
AABS0BLOT A [

gL T 1
R )1/5P_CLINKER [gl 6RGO1/SP_gyp ' RGO1/SP_ajou
[ 999 ] 99.9 99.9

S0 kkiekt |- | evesemika [

L A1BWFDAYFIIUM - 1BWEOIYFAIUN
e e e [ Vaulez-vaus changer le nom de Fobist ?
41 SWF01#1 1im ‘41 GWFO3XL11/M Woulez-vous vérifier les stuctures 7
A @_41'5\&?03&1 & T et

[ I“.‘“T’?’-"Wﬁ “_‘” < Pickim G
|

Figure 4.8 : exemple de liaison entre objet et CFC

Aprés avoir terminé le dessin de toute la vue, enregistrer la vue et fermer Graphics designer.

fi- Graphics Designer - [B_K1.Pdl]

fr Fichier Edkion Affichage Positionnement Outils Fendtre Aide

i s
WISP_CLINKER [l 6RGO1/SP_qyp || RGO1/SP_ajout
|00 | |59 |

908 |
MEWFEHYFH/UI.IIi 416WFO3YF11/UM - 416 WFO5YF11/UM
w1 6WFOTXL11/M =416WFO3XL11/M B=416WFO5XL11/M 70&“
416SP31YS11UM

R

3
g
2
i
ol

>
== 'J
...... >
>
s
=4
1<
416PUDTVN102 I
O.onns <
41611811416DR13XX14INXX1 101 5]
5
ELT T~ |
5 0w >C 1
¥ 00 umn
BK1 MBID1SMT20EE ﬂ

‘s démarrer € © G

Figure 4.9 : Vue de processus sous Graphics Designer
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4.6 RUNTIME :

RUNTIME est un logiciel tres puissant pour visualiser et controler le processus de nos projets
créés dans winccexplorer. En raison de ces temps de réponse courts, RUNTIME est une
excellente solution pour le contrdle des machines. Dans la fenétre "WinccExplorer", activez la
simulation en ouvrant le runtime a l'aide de I'icbne spécifique dans la barre d'outils comme
indiqué ci-dessus : [12]

tt Graphics Designer - [B_K1.Pdl]

-ﬁ' Fichier Edition Affichage Positionne

D@m= M| X EETE

Figure 4.10 : activation Runtime

Apres démarrage le Runtime, une fenétre apparait avec une zone d’acces aux vues de conduit
comme il est indique sur le figure

11/06/2022  00:56:02 416806/5 has to be engineered arret Moteur broyeur apres 15 min P 1 [wer2022 231831
courbes I SIEMENS I

EEEEE|E S

I SEPARATEUR

416506L041AW
[ 2

‘mm-“:ﬁj
3 o | BK1
Y 398 1M

Figure 4.11 : Description général de projet

4.6.1 Zone de I’écran :

A travers le figure précédent on numérote plusieurs paramétre de I’écran de supervision :
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alarme

Navigation de vues
Régulateur

Groupe

Message d’avertissement
Bande de commande générale

AN AW —

4.6.2 Courbe de Régulation :

Apres activation tous les séquences on clique sur le régulateur et on donne la consigne, aprés

on a ajouté deuxieme fenétre et affiche par le courbe la consigne qui donner par I’operateur et
la valeur mesurée.

SP : la consigne.

MYV : la valeur mesurée par le capture.

11/06/2022  [01:01:11  [416RGO1/PID |ER: PID DEBIT DEBIT alarme inferi{ | | [romezoze 222224
Brt = ™ I T — SIEMENS'
I LIS

1‘

& Y EOEEE

130 130 4

1205 120 4
1104 1104
1007 100 4
804 404
804 &0+

704 704

B0 &0
504 504
40 40

304 304

204 204

104 104

0 1]

— 22:25:00 22:30:00 22:35:00 22:40:00 22:45:00 22:50:00 225500 230000 230500 2310:00 231500 2320:00
10062022 10062022 10/062022 10/08/2022 10/08/2022 10MBI2022 10MBI2022 10MG2022 10MG2022 10ME2022 10ME2022 10062022

Terming B 232323

Figure 4.12 : courbe de régulation.

4.6.3 Réglage des parameétres PID :
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Apres donne le consigne de ce régulateur les parametres de PID régle automatiquement

11/06/2022 ‘01 :03:35

\Programmet@(z)ms:t 1

\Le temps net requis par tous les D|

BK_1 ii ﬁ courbes ﬁ

‘ 10062022 23.24:54

mmm EEEEEZ RN
EEEEET EEEEEZ HIH
[ LLLLIRE EEEEN 2 L

r Paramétre Procédé — Controler setti
416RGO3/PID — 5
s Mad b | QY @E D n|S L e 0| %]
PID PUISSANCE DEBIT
Scale End 110K GAIN [ 1 «
Alarm HH wokw CIf ™ 10 724 714
VUM warning H oskw [1f 70 0s
Hysteresis 5 K
i 70+ 70
110,000 Manual Warning L KW O
external Ml SKw O Deadband 0 KW J
Scale Begin -10 KW Lag Time 18 9 &g
r Monitoring of error signal
Signal d"écart] 021 KW Suppr. ER Alarm O 664 664
HH Alarm 100 KW Limite sup. dépassee
LL Alarm -100 KW Limite inf. dépassée B4 &4 -
Hysteresis 0,1 KW
[Paramae| - Setpoint 62 | a2 | I I | | | N
| Diag | SP high limit ‘ 100 KW SP bumpless 415 23:24:20 23:24:25 2324:30 2324:35
2022 10J06/2022  10/06/2022 10062022 10J0Gf2022
SP low limit | 0 KW Track SP:= PV (]
4 »
P pos.ramp 100 I P Ramp Of Terming =% 10/06/2022 23:24:54
. 5P neg. ramp 100 KW Enable Optimiz. O Nom | Nom de variable Y Qrdonnée Abscisse/Horodatage
( :Gnsl ne Val a Py 216RGOIFIDPY_IN 1ME/2022 33:34:15 |
A SP 416RGOIPID.SP 10M0B/2022 232415
AN low limit 0TH MAN high limit 100 TH

Figure 4.13 : Réglage des paramétres PID.

4.6.4 Face avant :

Apres clique sur sur element de groupe on peut avoir le vue

<< face avant>> de la figure
1) Description

2) etat de verouillage

3) etat de equipement selectionne.

4) Bouton de commande |’operateur.

416304/G
BK1 Circuit Fermé

Local

Individuel

Etat

AS Ack

Alarm

Diag

Ohj. Quitter

Figure 4.14 : face avant de Groupe
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4.6.5 Vue de diagnostique :

Cette vue donne tous les informations entrée et sortie de groupe ou moteur, capture.

)| 2
416504/G r Mot Interface ————— - Parametre Procédé ——— — —Sortie Module / Conditions———
GEVG [T Condition démarrage Temps avert. démarrage (s) 10| | [T GBE Commande marche
BK1 Circuit Fermé ® GBVG [T Verrouillage marche Temps attente (s) [ 15| |[F GBA Commande arrét
GAVG [T Verrouillage arrét Temps enveloppe (s) [ 300 [T GDE Commande marche cont.
I:l - @ [T GDA Commande arrét continue
S —r Y [T GRE Marche compléte
Groupe a l'arrét GAFS [~ Signal démarrage [T GRA Arrétcomplet
GUMS [ Signal Avertis. démarrage [ GLO Mode local
GASL [ Suppr. sélection groupe [ GES Mode individuel
Start Stop GSAZ [ Défaut suppl. (dyn.) [T GVG WMémoire de présection
GSTZ [~ Défaut suppl. (statique} ™ GLA Sign. avertisseur démarr
GFGS [ validation signal - ) = 4 .
GFTR [ Validation déclenchement |  Champ Paramétre [E GHA ?xon SYeesatnCeman.
GasP_ [ Quick stop [ GTA  BP arrétgroupe [ GST Défaut :
AULoIme [T GTE  BP marche groupe [T GSD Défautdynamique
— idati i SIM Simulation
Local | ’ Individuel [ GPTS [ validation BP = Gzv Etatvgrrounlage groupe = sV
[~ GZS  Etatdéfaut groupe _validé
. [7 GzB  Etatmarche groupe | Message marche / arrét
GREZ r"‘3[°h9 compléte & Mes. marche / arrét compl.
GRAZ [ Arrét complet
Etat | ASAck | Alarm
Diag Obj. Quitter
GEBG [~ Commande marche —Signal Status:
GABG [ Commande arrét
16#80 Driver - valid value

Figure 4.15: Vue de diagnostique .

a) Etat de la séquence :

Séquence en mode automatique est arrétée sans défaut

A ouverrouillage.
Séquence en train de démarrer en mode automatique.
AR
Si O clignote ca signifie que la séquence a été complétement
T démarrée, mais que depuis I’état de certains consommateurs ou
A
sélection a changé, un nouveau démarrage de la séquence est
alorsrequis.
B Séquence en train de s’arréter en mode automatique.

Séquence dont le démarrage a été interrompue sur défaut ou sur

dépassement du temps d’enveloppe de la séquence. Un

nouveaudémarrage est requis.

64



Chapitre 4

Simulation et résultat

A W] |

Si (F rouge) Un défaut minimum est présent. Si F clignote, Si (I jaune)

le groupe est interloqué il’est pas possible de démarrer laséquence. (Un

F n’empéche pasde démarrer contrairement a I)

Identique au précedent, sauf que le défaut est apparu durant

le démarrage et la interrompu.

Si le I jaune est clignotant, la séquence doit étre acquittée. Tantqu’il

n’aura pas disparu, il est impossible de démarrer la séquence.

Tableau 4.1 : état de fonctionnement Séquence

b) Mode de démarrage Séquence :

Mode de marche automatique(en séquence):

Les consommateurs sont controélés via la sequence,Tous les verrouillages
sont pris en compte.

Mode de marche individuel (single):
Correspond a un mode de marche libre pour chaque équipement, (les

asservissements proces sont conservés).Le passage des équipements en
mode single passe par la séquence(tous les équipements sont mis en
mode single simultanément).

Mode de marche local :
le passage des équipements en mode local passe par la
séquence(tous les équipements sont mis en mode local

simultanément).

Tableau 4.2 : Mode de démarrage Séquence.

mode de fonctionnement Moteur :

® Moteur en marche en mode automatique.

&) Moteur a I’arrét en mode automatique.
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Moteur en défaut, un acquittement est nécessaire si I’objet est clignotant.

™)

Moteur en mode local. En marche si 1’objet est clignotant.

®

Moteur en mode manuel. En marche si 1’objet est clignotant.

Tableau 4.3 : état fonctionnement de moteur.

d) annonce de default :

Un défaut est présent. Si I’objet clignotant, un acquittement est

nécessaire.

Aucun défaut n’est présent.

Tableau 4.4 : annonce de default

4.7 Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons démontré les étapes de création WINCC et utilisation Runtime
pour surveiller les processus en temps réels et on a regles notre probleme de projet par

régulateur PID.
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Conclusion général

Le stage pratique a I’usine cimenterie meftah nous a donné I'opportunité et expérience
durant lequel on a pu mettre en pratique nos connaissances acquises durant notre cursus
Universitaire.

Dans le cas notre étude, 1’objectif régle la problématique le bourrage et surcharge
broyeur de I’atelier BK1.

Pour cela En premier lieu nous avons connus le processus de fabrication ciment et nous
base sur I’atelier alimentation broyeur BK 1, aprés on a présenté tout les captures et
consommateurs existants par leurs besoins, leurs types et leurs caractéristiques d’oU nous
avons cloture cette étape par définir la station décentralisée ET200M comme la station gérante
de cet atelier.

Apres on a elaborer le programme par logiciel PCS7 qui comprend la création des
multi-projets, la configuration matérielle des stations, 1’insertion des mnémoniques, la
programmation sous des diagrammes CFC, la I’utilisation de la bibliothéque CEMAT V7.0, la
création et le désigne des vues de supervision.

En dernier lieu nous avons cree wincc supervison par trois sequence et on a regle notre
probleme par régulateur PID.
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Annexe A

1. Les captures atelier BK1 :

a Capture de force piezo électrique :

Le principe de fonctionnement de capture est convertir la charge obtenue en

Signal 0 a 10V pour facilite mesure.

Figure A.1 : Capture de force piezo électrique

b Cable de sécurité :

Utilise pour la protection il y a cote de tapis, en cas accident ou probléeme
I’operateur arréter le tapis.

Figure A.2 : cable de sécurité.

¢ Controleur de rotation :
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C’est un détecteur inductif et une solution robuste, compacte et étanche aux

Poussieres. Il est destiné a contréler la rotation de toute machine tournante : convoyeurs a
bande, Elévateurs a godets, vis de convoyage, etc.

Cette solution est une parfaite alternative aux solutions existantes (patte métallique tournant
devant un capteur inductif) qui ont de nombreux inconvénients : ils représentent un réel
danger pour les opérateurs ; les inductifs peuvent étre cassés par le contact avec la patte
métallique ; de la poussiere peut colmater 1’inductif donnant alors une fausse détection qui va
générer ’arrét de la machine tournante.

a

Figure A.3: controleur de rotation.

d Arréturgence :

Un bouton-poussoir d'arrét d'urgence est une commande de commutation, ou interrupteur, qui
assure un arrét complet sécurisé des machines et la sécurité des personnes qui les utilisent. Le
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but du bouton-poussoir d'urgence est d'arréter I'installation rapidement lorsqu'un risque de
blessure survient ou lorsque le flux de travail requiert I'arrét de I'alimentation électrique.

Figure A.4: arréturgence

2. Les consommateurs de ’atelier BK1 :

a Elévateur :

Les élévateurs a godets sont destinés a transporter des matériaux verticalement a
plusieurs metres de hauteur avec un encombrement réduit et une sécurité maximum

Cette consommateur il existe dans la zone ciment pour transfére la matiére broyé vers le
séparateur

Figure A.5 : Elévateur.
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b broyeur ciment BK1 :

Le broyeur a boulets est une machine utilisée pour le broyage et la trituration de minerais et
divers materiaux, le broyeur divise en deux chambres la premiére contient des boulets de
grands diametres (70 a 90 mm), tandis que la deuxiéme n’a que des boulets de diametres
inférieurs, les deux quantités vers transfere par élévateur vers séparateur dynamique.

Figure A.6 : broyeur de ciment.
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Bloc de groupe :

Connecteur | Fonctionnement
Arrét
P
GQS d’urgence
GREZ Retour marche de tous les blocs de groupe
Entrée
GRAZ Retour marche de tous les blocs de groupe
GEBG Commande marche de
groupe
GABG Commande arrét de
groupe
GBE Commande marche des blocs de
groupe
_ GDE Commande marche
Sortie permanant
GDA Commande arréte
permanant
GQS Arrét d’urgence des blocs du
groupe
G LINK Lien vers les lecteurs /
routes

Bloc de capture logigue :

3
C_GROUP
Group

34/3

0B35

1={GEVG

GBE

1IntStart

GEA

1—GBYG

GOE

Intlper

GDA

I—GAVE

GRE

IntSw0ff

Ry

néia

1=|65AZ

GRA

—6512

0f

fSig

| GAse

GLO

—|GREZ

GES

1= GRAZ

GUE

I—{GEBG

GAS

= GABE

GST

J={HORN_T I

G50

“—WALT _TIM

J{RELS_TIM

SIM_ON

ACK

GLA

GHA

6.

LINK

]|

C_ANMUNG [feomscTas|

Arr&t 4d°

S~

TARE
E

1HETE
1EUALITY

mMAL

Dut

Zia

Connecteur

Fonctionnement

Entrée

MSTO

Signal d'entrée (entrée TOR)

sortie

OK

Statut sur MSTO lorsque Signal = OK
(OK =1)

1Eu

M=o

10KE

MET

AMEIG
1M AmMY

SIm

o

0]

dtrH

1MARAT

AWA

1hiMFE

1himM 2=

1RWARN

1MEIT

1 _=Thi
1IM_DEL

10UT _DEL

1WAEM _DEL

1EEP_TIN

1GE_ETP

1GE_LIMK4

1GE_LIMKZ

1 _LIMEKE
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Bloc de consommateur :

E

C_DEMY_AD [Eramm e

Trans=pat

EEh

E=E

E Em

ELO

EZF

EZE

EEWG

Intstart

EEWVG

Intop=v

EZUG

IntProts

EZWA

IntPFraotA

EZPOQ

EDEW

ELOC

EEIZ

E=ZTE

ETFI5

EnFE

EMZ =

EQIT

EEFE

EEFA

B=TF

DTG _E&

DEIG_E=TIH

EEL _==n

EW_ESPEED

TOL _==hl

Ehl_EME T

FEEDETIM

STAETDEL

ETOFDEL

SPEEDT I

HOEM_TIM

GE_LIMEA

GE_LIMEZ

MUx _LIME

Connecteur | Fonctionnement
ERM Retour marche
ESB Disponibilité électrique
EBM Défaut surcharge
EVO Commutateur local
ESP Arrét local
ESR Marche locale
EEVG Condition de démarrage
EBVG Condition de marche
INTPROTG Verrouillage de sécurité
EDRW Contrdle de rotation
ELOC Activation du mode local
EE1Z ﬁ\r::it(;\ljztlon du mode de démarrage
EBFE Commande marche automatique
EBFA Commande arrét automatique
QSTP Arrét d’urgence
GR_LINK1 Lien vers le groupe
EVS Routeur marche
EBE Commande-ON de contacteur
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Bloc de capture analoqgique :

U]
C_MEAZUE
Debit =n
1—EA_HH bl W
1—EA_H o
1—EA_L PL_Out
1—EA_LL PU_Ztat
1—EA_LZ SCE_0OUT
O— LGl A ZCE_oUT
O—UECE SUBE_M_0
14— UGWE MY _PEEC
1—UAMY HH
1—|UWFE HH_Out
O—UWZE H
O—EEL _ZQAE H_Out
O—EEL_EOOT L
O—EEL _EW00 L_Out
O—EEL _GEAD LL
O—EEL_Z=FPIK LL_Out
O—EEL_ZUE=E ULZ
O—E¥PE_AGT ULZ_0Out
i@ . 0—UAL _HH UsT
i@ . D—UAL _H UiGM
@ D— AL _L UGFE
@D — AL _LL UsF
3—LZ_TIN EHH
3—EZPIK_TIK EHH_0ut
@ _O—HYETEEES EH
@ . O—GEAD_POZ EH_0Out
@ _O—GEAD_MEG =L
O—GEAD_TINK EZL_0ut
O—{EW00_TI ELL
0@ O— VAL _EHH SLL_Out
1060  O—UAL _EH SUBE_0n
EoD— AL S SIhd_0m
E_oD— VAL _ELL
@ D—sUES _UAL
@0 |SIM_NAL
O _O—ZCE
14@ _O—=2CE
"trh"—UNIT
1n—T14%F
W _PHYE
16#FF—QUALITY
o Py
16#0—U _CAED
O—CARD_ECGE
27643—CAED_SCE
O—GE_LIMEL
O—GE_LIME2

O _LIMK
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arameétres Désignation Type Valeur par
défaut
TYP Choix de la valeur a mesuré entiére 10
MV_CARD Valeur a mesurée Word 0
MV_PHYS Valeur a mesurée Reelle 0.0
Entrée
Valeur max de )
SCE o Reelle 100.0
normalisation
Valeur min de )
SCB o Réelle 0.0
normalisation
MV Valeur mesurée Réelle 0
HH Limite supérieur 2 Booléenne 0
Sorties H Limite supérieur 1 Booléenne 0
LL Limite inferieur 2 Booléenne 0
L Limite inferieur 1 Booléenne 0




