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Introduction géneérale

Depuis plusieurs années la problématique de sécurisation, contrdle et accessibilité a longue
distance, des systemes industriels est de plus en plus mise en avant. Mais quelles est réellement la
technique que cela impose et les démarches standards peuvent-elles s’appliquer ?

L’optimisation du fonctionnement systémes automatiser en commande ou en surveillance se fait
par un systeme d'acquisition et de controle de données (anglais : Supervisory Control And Data
Acquisition, sigle : SCADA) associer aux systémes automatisé, cette discipline offre de grande
avantages au niveau de télégestion, contrdle, correction et a la maintenance, sans oublier que ¢a évite la

pane pour de longue période cela représente un gain de temps et d'argent.

Notre contribution intervient au niveau de ’automatisation partielle, d’'une maquette de gestion
de niveau d'eau qui représenter un simple exemple sur I’automatisation de la supervision des processus,
a I’aide d’automate et un écran tactile. 1l nous a fallu collecter toutes les données et les liaisons entre les
différents relais, acquérir les outils et méthodes afin de gérer de fagon optimale un projet

d’automatisme industriel.
Ce mémoire se compose de trois chapitres qui sont exposés de maniere séquentielle :

Le premier chapitre est représenté les systemes de supervision et de controle SCADA avec son

utilité architecture et avantage.

Le deuxieme chapitre est consacré a la compréhension des systemes automatisés de production et
la présentation des différentes parties et appareillages d’un systéme automatisé, ainsi que les différents

Précautions d'utilisation et une présentation détaillée du la maquette REGULEAU.

Enfin, Le troisiéme chapitre propose une étude approfondie sur I'application avec tous les détails
nécessaires. Ainsi que ce chapitre regroupe les deux programmes pour le fonctionnement de la

maquette :

e Création un programme LADDER pour I’automate twido a 1’aide du logiciel twido-soft.

e Création un programme de supervision pour 1’écran tactile a 1’aide du logiciel vijeo-designer

On termine avec une conclusion générale.
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Chapitre n°01 La supervision

I.1. La supervision

1.1.1. Introduction

Dans la société actuelle, I’informatisation a envahi de nombreux secteurs de la vie. Ou que
vous soyez, vous €tes, d’une maniére ou d’une autre, amené a avoir une certaine relation avec une
machine de plus en plus intelligente qu’on se voit mal vivre sans cette merveille que nous avons

invente [1].

Au-dela de cette confrontation, I’homme est, d'une certaine maniére, contraint de cohabiter
avec un partenaire trop discipliné et trop algorithmique. L'homme et la machine sont c6te a c6te pour
gérer et controler les systemes que 1’on utilise dans la vie de chaque jour, surtout des systémes de
grande complexité, ou I’état d’esprit “homme-machine® est bien clair. Les activités de 1’homme,
définissant son role et sa place, se matérialisent soit par I’accomplissement du travail que le systéme
technique est incapable d’accomplir, soit par la surveillance, la récupération d’aléas venant du systéme
technique. La relation homme-machine devient ainsi plus qu'un partenariat, elle se transforme en
couple (homme, machine) indissociable, dont la forme et I'organisation sont les garants du bon
déroulement du processus de production. L'automatisation des processus industriels devient alors une

sorte de réunion harmonieuse de deux entités pour le bien de tous.

L’intervention de I’homme sur un systéme est conditionnée par la mise a sa disposition des
outils adaptés a ses caractéristiques. Une connaissance de ces caractéristiques est donc une nécessité, a

priori, dans 1’étape de conception des outils d’aide a I’opérateur.

1.1.2. Définition

Connue sous I’acronyme SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition) qui veut dire :
contrble et supervision par acquisition de données est une technique de suivi et de pilotage de
procédés automatisés .Les systemes de supervision industrielle offrent ainsi un ensemble de moyens
utilisés pour gérer un procédé aussi bien en situation normale qu’anormale. Une interface de
supervision est plus souvent présentée sous forme synoptique,le permet d’une part, d’acquérir les
données relatives aux mesures, aux alarmes et au retour d’état de fonctionnement du systeme réel, et
d’autre part d’accéder aux parametres de commande des processus généralement confiés a des

automates programmables[2].
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Chapitre n°01 La supervision

1.1.3. Role d’un systéme de supervision

e Un module d’acquisition-traitement des signaux physiques du procedé.

e un module de commande temps-réel qui élabore les commandes en fonction des consignes, des
signaux et des modeéles de commande prédéfinis.

e un module de contréle qui permet de surveiller la commande, 1’évolution du procédé, de
déclencher des procédures de sécurité ou de prévenir 1’opérateur d’une situation anormale

e un module de visualisation-stockage permettant d’obtenir et de mettre a la disposition des

opérateurs des éléments d’évaluation du procédé par ses valeurs instantanées et historiques[1].

1.1.4. Domaines d'application

> Le pilotage de grandes installations industrielles automatisées:
e métallurgie (laminoir) production pétroliere (distillation),
e production et stockage agroalimentaire (lait, céréales...)
e production manufacturiere (automobile, biens de consommation...)
> Le pilotage d'installations réparties:
e alimentation en eau potable,
e traitement des eaux usées,
e gestion des flux hydrauliques (canaux, riviéres, barrages...)
e gestion de tunnels (ventilation, sécurité)
> La gestion technique de batiments et gestion technique centralisée (GTC):
e Gestion des moyens de chauffage et d'éclairage (économies d'énergie)
e gestion des alarmes incendies

e contrble d'acces, gestion des alarmes intrusion [3]
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La supervision

1.1.5. Structure d’un systéme industriel supervisé

Svstemes de

ITHM
1 | i T
Calculateur de {"IDC}UI'-?S
- - d ’assistance
supervision L "
a1 "opérateur

Supervision

S ——

Calculateur

LDC“Eil

Calculateur

T.ocal

[N

Svystemes de

commande

Systemes &
machines

Figure 1. 1 : Systeme industriel supervisé

Se Composer de 3 parties :

e Systeme de supervision : c’est au niveau de ce systéme que la commande est traite suivant

le besoin et I’état du systéme.

e Systeme de commande : la partie qui établit la communication entre la partie supervision et

actionneur qui fait le calcul nécessaire pour concevoir une commande aux actionneurs pour

qu’il fonctionne suivant la consigne désirer.

e Partie actionneur : la partie opérative ou production composer de machine vérins ...etc.

qui recoit le signale de commande finale.

Pour que ses 3 sous-systemes fonctionnent en interaction il faut faire appel a deux types de grandeurs :

> Grandeurs observables :

Connue aussi comme Variables caractérisant 1’état du procédé que 1’on peut mesurer qui

peuvent étre obtenue par soit :

e Mesures directes : mesures en ligne par des capteurs

e Mesures indirectes : calculées a partir de plusieurs grandeurs mesurées.
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Chapitre n°01 La supervision

> Grandeurs accommodables :
Grandeurs que I’on peut modifier pendant 1’exécution d’un processus

e Modifications directes : états logiques des actionneurs (ouvrir/fermer vanne, rentrer/sortir
Verin)
e Modifications indirectes : effet physique produit par la modification d’étatd’un ou

plusieurs actionneurs (modification d’un débit, d’une température ...etc [9].

1.1.6. L architecture d’un systéme de supervision

L’architecture du systétme SCADA (figure 1.2) est construite autour d’un serveur de données
industriel (SDI) associé a une base de données industrielle (BDI). Le SDI centralise les données en

provenance du processus. Autour de ce noyau, un ensemble d’outils utilisent les services du SDI [5].

|
I

Boite a outils :
I Tracés de courbes | Archivage

Gestion des événements,

Gestion des seuils,

Serveur
de données

industrielles

Surveillance
et conduite

Base
de données

Automates - -
et | Communication |
capteurs

industrielles

Figure 1. 1: I’architecture d’un systéme de supervision

e Le module de communication : assure la collecte des informations en provenance du
processus.

e Le serveur de données industrielles : centralise les données collectées dans une base de
données industrielle. Les données sont typées, elles sont associées a un nom et a une adresse
dans la base de données. Elles sont appelées variables.

e Le module graphique : permet construire des interfaces, de les paramétrer, et de les animer en
phase de surveillance et de conduite.

e La boite a outils : est un ensemble de modules comprenant :
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A. Le module de gestion des événements : un module d’édition permet de définir les événements
de I’application, puis un module de configuration permet de paramétrer les fichiers fil de 1’eau
retracant les apparitions d’événements. Enfin le module de gestion des événements met a jour
les informations relatives aux événements (statut des éveénements, fichier fil de 1’cau, etc.) en
phase d’exploitation en fonction des parametres définis en phase de configuration. Un module
de consultation permet d’interroger les fichiers fil de 1’eau.

B. Un module d’archivage : permet de conserver une trace de 1’évolution des variables. Le
module de paramétrage permet de choisir les variables a suivre, avec le nombre d’échantillons
souhaité.

C. Le module de surveillance : comporte plusieurs fonctionnalités. Le gestionnaire de menus
permet de définir des menus de commandes personnalisés. Le module de gestion de seuils suit
I’évolution de certaines informations et signale lorsque certaines d’entre elles dépassent des
bornes appelées seuils.

D. Le module de visualisation : permet de tracer des courbes a partir des données stockées dans

les archives.

L’exploitation des fonctionnalités disponibles reste sous la responsabilité de 1’opérateur, et aucune
suggestion ni aide n’est proposée face a une situation donnée. La conception d’une application de
synoptiques est une opération fastidieuse, source d’erreurs, car tous les éléments doivent étre

précisément dessinés et configurés a différents niveaux de détail.

1.1.7. Le choix d’un systéme de supervision

e Capacité d’analyse et de restitution

e Offre et variété des dispositifs d’alerte

e Notoriéte, pérennité

e Souplesse de configuration et de déploiement

e nombre et type de ’sondes’ existant

e Protocoles utilisés / supportés

e Possibilité / complexité d’extensions.

e Architecture genérale (multi-site, limites de capacités)
e Look and feel

e Impact local/distant
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e Capacité a collaborer avec d’autres moyens de supervision /monitoring[6].

1.2 L’interface homme machine (IHM)

Au sens large, la notion d'interface représente un dispositif placé a la limite commune de deux

entités/systemes qui communiquent [8] tell que le montre la figure 1.3.

L'étude de I'Interface Homme-Machine (IHM) appelée également Interaction Homme-Machine
(Human Computer Interaction ou HCI) S’occupe de tous les moyens et outils permettant a un humain

de Contrdler, de communiquer et d'interagir avec un systéme interactif (Une machine, au sens large)

o

[

Interface

Figure 1. 2: schéma simplifier d’un systéme inter active

Une des définitions de l'interaction homme-machine met en évidence trois notions importantes:

L'ensemble des aspects de la conception, de I'implémentation et de I'évaluation des systemes interactifs

v Conception : Aspects créatifs (design)
v' Implémentation : Aspects techniques de réalisation (programmation)

v' Evaluation : Aspects liés a la validation de I'ergonomie (tests)

1.2.1. Historique

.... 21965 De la préhistoire a I’histoire | -  Pas d’utilisateur réel

- Utilisateur unique le
propriétaire

- ordinateur non accessible
(batch)
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I'utilisateur sous contréle

1980-1995 Personal computer - utilisateur unique,
personnalisation puis
approche graphique

1995 --... multimeédias, réseaux auto-adaptative .....

Tableau 1. 1 : historique sur les IHM

1.2.2. Les approches d’un systeme interactif

1.2.2.1. Approche techno centrée

e Développement centré sur la machine et ses possibilités techniques
e L'utilisateur doit s'adapter a la machine
e Une grande tentation pour les développeurs
v Imposer des technologies qui leur plaisent ou qu'ils ont envie d'apprendre

v' Privilégier la création de systémes efficaces sur le plan technique

1.2.2.2. Approche anthropo centrée

o Développement du logiciel centré sur I'utilisateur et ses besoins
e Lamachine doit s'adapter a l'utilisateur
e Nécessite que les développeurs connaissent les besoins des utilisateurs, le contexte

d'utilisation, etc.

1.2.3. Types d’interface homme machine
1.2.3.1. L’interface a une dimension

e Dialogue questions/réponses tres structuré

e Construit sur les langages de commande (fortes contraintes) acces direct aux fonctionnalités du
systéme: approche d’informaticien (contrdle de 1'utilisateur par la machine)

e Effort de mémorisation important

e Implémentation: tty (papier) puis écran (glass-tty) saisie par le clavier (character-oriented

interface).

2016/2017



Chapitre n°01 La supervision

1.2.3.2. L’interface a deux dimensions

e Dialogue style grille de saisie (futures boites de dialogue)
e Accélérateurs et navigation dans I'écran ==> utilisation de clés de fonction
e Apparition de la notion de menus hiérarchiques et hiérarchie d'écrans

e Le clavier : élément de saisie essentiel [7].

> Présentation de I’environnement de travail

Le travail dans ce projet se base sur la supervision d’un systéme de régulation de niveau d’eau
nommeé : reguleau .un systéme congue par I’entreprise SCHNEIDER Electric composer principalement

de:

e D’un automate SCHNEIDER TWDLCAA24DRF
e un écran tactile
e son systéme de sécurité complait
e ne machine asynchrone comme actionneur
e 3 systemes de captage de niveau (sondes, flotteur et capteur de pression).
e D’un variateur de vitesse
e Une installation électrique complait
L’automate est Programmé en langage leader par TWIDO SOFT, IHM réalisé par Vijeo désigner.

Communiquant avec un réseau Ethernet local sous le protocole Modus RTU se basant sur le codage
des adresses IP

Pouvant étre commandé soit manuellement par des boutants poussoirs ou automatiquement sur
I’écran.
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1.3. Vijeo designer

Vijeo Designer est un logiciel de pointe permettant de réaliser des écrans opérateur et de
configurer les paramétres opérationnels des périphériques d'Interface Homme Machine (IHM). Il
fournit tous les outils nécessaires a la conception d'un projet (IHM), de I'acquisition des données

jusqu'a la création et a la visualisation de synoptiques animés.

Vijeo Designer

Configuration Software

Scl&nelder

Electric

Figure 1. 3: Vijeo designer

1.3.1. Caractéristiques
1.3.1.1. données

Vijeo Designer utilise deux types de données :

e les données internes créees dans I'application utilisateur ;

e les données fournies par des périphériques externes comme les automates et les modules d'E/S

distants.

1.3.1.2. Connectivité multi automate
Grace a Vijeo Designer, vous pouvez configurer votre écran IHM pour communiquer

simultanément avec plusieurs périphériques différents de Schneider Electric et d'autres fournisseurs.

1.3.1.3. Création d’un écran IHM

Vijeo Designer permet de créer des écransIHM dynamiques. Il combine différentes fonctions,

telles que les objets en mouvement, les zooms, les indicateurs de niveau et de marche/arrét et les
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commutateurs, le tout dans une simple application. L'utilisation de symboles animés permet de genérer

et de modifier un écran graphique trés simplement [11].

1.3.1.4. Actions

Vijeo Designer vous permet d'effectuer des actions comme [’activation d'une variable ou

I'exécution d'un script lors de I'exécution.

1.3.1.5. Propriétés

Vijeo Designer intégre une fonction avancée qui simplifie la gestion des variables utilisées dans les
écrans d'animation. L'utilisation d'une fenétre Inspecteur de propriétés vous permet de configurer ou de

modifier les variables et les caractéristiques des objets.

1.3.1.6. Messagerie multilingue

Vijeo Designer permet de stocker, pour une méme application, des chaines de texte pour les
alarmes, des étiquettes et des objets texte dans 10 langues différentes. Un simple commutateur peut

modifier I'affichage dans la langue choisie.

1.3.1.7. Edition des variables provenant d'autres applications

Vijeo Designer permet d'importer et d'exporter les variables et les recettes sous forme de fichiers
CSV. De méme, des variables créées dans Vijeo Designer peuvent étre exportées vers d'autres

applications[11].
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1.3.2. Présentation d’écran principale

¥ Exercice 1 - Vijeo-Frame - [Cible 1 - Configuration - Langue1]
Fichie Edibo GenereIHM  Doposer  Warabd Rapport  Rechench AMcha

' L WL G - Y

ORN

Icones des fenétres d'outils

Ecran graphique d'affichage du @

travail en cours

Figure 1. 4: environnement Vijeo designer

» Annotation d’environnement Vijeo designer

N° | Nom Description

Inspecteur de propriétés Affiche les paramétres de l'objet sélectionné. Lorsque plusieurs

objets sont sélectionnés, seuls les parametres communs a tous
les objets sont affichés.
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L'objet surligné dans la liste est selectionné dans le synoptique.
Les informations s'affichent de la méme maniére pour un
groupe d'objets (c'est-a-dire ordre, nom de l'objet et position).
Pour développer une liste d'objets d'un groupe, cliquez sur
I'icone + en regard du nom du groupe. Chaque objet peut étre
sélectionné séparément

4 Zone de compte rendu Affiche la progression et les résultats de la vérification des
erreurs, de la compilation et du chargement.
Lorsqu'une erreur survient, lesysteme affiche un message
d'erreur ou un message d'avertissement. Pour visualiser
I'emplacement de I'erreur, double-cliquez sur le message
d'erreur.

5 Bibliotheque d'objets Bibliotheque de composants (graphique a barres,
(chronometres, etc.) fournis par le fabricant ou créés par vous.
Pour placer un composant dans le synoptique, sélectionnez le
composant dans la bibliotheque d'objets, puis faites-le glisser
dans le synoptique.
\os propres composants peuvent étre exportés ou importés.

6 Informations Affiche le contenu d'un rapport ou le Web

Tableau 1. 2: annotation environnement Vijeo designer [11]
1.3.3. Les fonctionnalités

e Création d'un bouton de commande

e Création d'écrans multiplet bouton de navigateur d'écran
e Affichages numérique et textuel

e Création du texte

e Création d'un indicateur numérique

e Objets graphiques

e Création de signaux d'avertissement

e lllustration

e Création de recette et de commande de recette

e sélecteur de recette
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e Creéation de I'écran "Alarmes"
e Importer et configurer I'objet d'alarme et de groupe d'alarmes

e C(Création d'une action et d’action d'alarme

Pour exploite les avantages d’'une IHM il faut faire appela un moyen de communication, ce qui
Ness cite la configuration d’un réseau local pour assurer I’interaction entre IHM et différent composant

et leur fonctionnement optimale.

1.4. le réseau local industriel
1.4.1. introduction

Les réseaux locaux industriels ont été introduits petit a petit dans les systemes automatisés, a
des stades divers selon les domaines d'application. lls sont nés avec le développement de I'électronique
et des matériels numériques programmables. L'apparition des régulateurs numériques et des automates
programmables a conduit les offreurs & mettre sur le marché des réseaux pour les interconnecter et
rapatrier & moindre codt de cablage les informations nécessaires a la conduite par les opérateurs dans
les salles de commande. C'est ainsi qu'est né le réseau WDPF de Westinghouse (Jeumont- Schneider en
France) dans les années 70. Ce réseau était essentiellement utilisé dans les processus continus, les
premiers a étre automatisés et a innover dans les nouvelles technologies de I'automatique et de
I'informatique industrielle. Puis est né le réseau MODBUS (MODicon BUS) de Gould Modicon, pour
coordonner les activités sises sur plusieurs automates. Dans les processus continus, des calculateurs dits
d'optimisation étaient utilisés de longue date pour envoyer des consignes sous forme d'aides aux
opérateurs. Il est apparu utile de les connecter d'une part aux stations de travail des opérateurs et d'autre
part aux équipements qui pilotent les machines de production. Le grand développement des réseaux
locaux industriels date du début des années 80. Le projet MAP nait aux Etats-Unis, la notion de réseau
de terrain émerge sous le nom de réseau ou bus d'instrumentation en 1982 avec la naissance du
projet[11].

1.4.2. Définition

On appelle réseau un ensemble de moyens qui permettent la communication entre des processus
d'application ou taches répartis sur des matériels informatiques de tout type. Cet ensemble est constituée
dau moins un support de transmission pour I'acheminement des signaux, et de protocoles de
communication selon une architecture en couches conforme ou non au modeéle OSI (Open System

Interconnections), structurer sur a I’entreprise sur 3 niveau [12] :
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e Réseaux d’entreprise.
e Réseaux d’atelier.

e Réseaux de terrain.

La hiérarchie des réseaux dans l'usine

Les réseaux de terrain sont une extersion naturelie des résamix bursautiques e industrias
s objectt: capter MNrdonmation & la source &t réagi 8 possbie an temps réel

Figure 1. 5: Organisation autour des réseaux

1.4.3. Types de réseaux industriels

e Réseaux Longue distance : Pour une distance supérieurea 100 Km
e Réseaux métropolitain : Pour une distance supérieurea 1 Km

e Réseaux locaux : Pour une distance inférieurea 1 Km

1.4.4. Types de transmission

» Transmission simplex : (monodirectionnel) Les données sont transmises dans un seul sens. Ce
mode de communication est utilisé quand il n’est pas nécessaire pour 1’émetteur d’obtenir une
réponse de la part du récepteur. Un circuit électronique comme un capteur qui envoie
régulierement et de maniere autonome des données pourra utiliser une liaison simplex.

» Transmission half-duplex : (bidirectionnel alterné). La transmission est possible dans les 2
sens, mais pas simultanément. Il ne peut y avoir sur la ligne qu’un seul équipement en train
d’émettre. Dans la communication half-duplex, deux systémes interconnectés sont capables
d’émettre et de recevoir chacun leur tour. Il faut que les systémes communicants soient en
mesure de déterminer qui a le droit de parler. Dans le cas contraire, on risque d’avoir une
collision (quand les deux systémes tentent de parler simultanément).

» Transmission full-duplex : (bidirectionnel simultané) Les données sont recues ou transmises
simultanément dans les 2 sens. Deux systémes interconnectés sont capables d’émettre et de

recevoir simultanément [13].
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1.4.5. Topologie des réseaux

» Pointapoint: C’est la forme la plus élémentaire qui implique deux machines. Elle
correspondra souvent a la topologie d'une partie d'un réseau. En genéral, cela concerne une

liaison serie dont les vitesses sont vite limitées par la distance[12],

Link

Workstation Workstation

Figure 1. 6: architecture point a point

> Etoile : organisation de machines esclaves reliées par liaisons point a point a une machine

maitre

Figure 1. 7: architecture en étoile

» BUS: C'est la topologie la plus commune aux LAN (Local Access Network) car la plus
économique. Chaque nceud est raccordé au bus par l'intermédiaire de modules de dérivation

actifs ou passifs suivant le protocole de réseau.
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= Serveur
.[ _Stations

| | |

Figure 1. 8: architecture en BUS

> Arbre : Aussi connu sous le nom de topologie hiérarchique, le réseau est divisé en niveaux. Le

sommet, le haut niveau, est connectée a plusieurs nceuds de niveau inférieur, dans la hiérarchie.

Ces nceuds peuvent étre eux-mémes connectés a plusieurs nceuds de niveau inférieur. Le tout

»

W | 'JI\—|| |

dessine alors un arbre, ou une arborescence.

Figure 1. 9: architecture en arbre

» Topologie maillée : Une topologie maillée, est une évolution de la topologie en étoile, elle
correspond a plusieurs liaisons point a point.

Figure 1. 10: architecture maillée
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1.4.6. les différents réseaux industriels

Le marché des réseaux est vaste mais ceux qui occupent la grande partie sont[11] :

e AS-i (interface actionneurs capteurs)

e Profibus
e Modbus TCP
e ProfiNet 10

e EtherNet/IP
e Ethernet Powerlink
e FEtherCAT

1.4.7. MODBUS

Le protocole Modbus (marque déposée par MODICON) est un protocole de dialogue basé sur
une structure hiérarchisée entre un maitre et plusieurs esclaves,peutetre utiliser par soit ETHERNET ou
USBJ[13].

hdaitre
T+T-R+R-

| |

R+RB-T+T-|| R+RB-T+T-|| R+R-T+T-
Esclaven®1|| Esclaven*2|| Esclave n®3

Figure 1. 11: Fonctionnement du protocole MODBUS

1.4.7.1. Données

Vitesse de transmission : 9600 ou 19200 bits/seconde

Trame : 8 bits sans parité

Parité : sans parité

Mode de communication : half-duplex. (2 fils ou 4 fils)
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1.4.7.2. Cablage liaison Modbus RS 485

RS-485 c'est une liaison série, de type asynchrone, différentielle qui permet un débit élevé (jusqu'a

10 Méga-bits/seconde) sur une distance importante (jusqu'a 1200m).

1.4.7.3. La variation du MODBUS

ASCII : utilise les caracteres ASC orignaux du MODBUS pour codage des messages tell que le

montre la figure suivante :

FCHRSFC1)

+CHRS Cnd:

a g8
1<+ 81
Z & B2
Z = B2
4 < B4
3 & @85
6 FE 06
7 ® 87
g . B8
9 @ A9
18 2 HA
11 - BB
12 + OC
13 = @D
i4 /| BE
15 N\ BF
16 = 18
17 | 11
1§ & 12
19 = 13
Z8 + 14
Z1 5 15
22 & 16
22 7 17
24 2 18
25 =2 19
Z6 a 1A
27 5 1B
Z8 . 1C
Z9 B iD
=

RTU : il fonctionne sur le mode Maitre/Esclave. Seul le maitre est actif, les esclaves sont complétement

passifs.

PCHRS O

3z Z8
33 ! 21
34 " 227
35 # 23
36 5 24
37 £ Z5
I8 & 26
39 ' 27
48 ( Z8
41 3 23
42 * ZA
43 + ZB
44 , ZC
45 - ZD
db6 . ZE
47 / ZF
48 8 38
49 1 31
a8 2 32
51 3 33
5% 4 34
53 5 35
54 6 3b
55 7 37
56 8 38
a7 9 339
58 ! 3R
29 ; 3B
68 < 3IC
61 = 3D
62 ; ZE

ASCIT (ATAH
48

e

Al 41 7
Bl 42 98
Cl 43 99
D 44 188
E 45 181
F 46 182
G 47 183
H 48 184
Il 43 185
J 4R 186
K 4B 187
L 4C 1838
H 4D 189
H 4E 118
0l 4F 111
P 58 112
051 113
R 52 114
5 53 115
T/ 54 116
U 55 117
Y 56 118
W 57 1139
¥ 53 128
¥ 59 171
Z 5A 1Z%2
[ 5B 122
“ aC 174
1/ 5D 1Z5
4 BE 126
- 5F 127

fr iy HIE X ECC AN O0TO0D 3 =A== TO-hDOMNOon

128
61 129
6Z 138
63 131
64 132
65 133
66 134
67 135
68 136
69 137
6A 1338
6B 139
6C 148
6D 141
6E 142
6F 143
78 144
71 145
¥Z 146
73 147
74 148
75 149
76 158
77 151
¥8 152
79 153
7A 154
¥B 155
7C 156
7D 157
fE 158
7F 159

bk T Y= =H == =1 - W -H= T W Y A - H - T T T T Y = ]

R

I T

168
16l
162
162
le4d
165
166
167
166
163
178
171
172
172
174
175
176
177
178
179
188
181
182
182
184
185
186
187
188
189
138
191

051
i AB

DDA D oA Y A = ECNCd T 0 I I E O e W

I@mE8 4+

Figure 1. 12: tableau de code ASCI|I

v codage binaire

V' captage d’erreur

19%
132
194
195
1396
197
198
1993
yaili)
Z8l
Z8Z
Z83
ZB4d
Z85
Z86
Z87
Z88
Z89
ril:)
Z11
Z17
Z12
214
Z15
Z16
217
Z18
213
Z728
ZZ1
222
Z23%

cr Ll = O Ju KO Ed S Tw D0 = O o R

déc
224
225
226
227
228
229
2Z8
221
232
233
224
235
e
227
228
Z39
248
241
Z42
243
244
Z45
2456
247
248
Z249
258
251
252
252
254
255

80N AV NIIOMBS Mo O AE OMA RS R

LT

TCP/IP : 1l fonctionne sur le mode client/serveur. Les clients sont tous actifs, le serveur est

complétement passif.
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v La maquette reguleau a été congue pour fonctionner en protocole MODBUS type RTU d point
de compatibilité et de disponibilité de driver et de logiciel nécessaire pour ce type de

communication

1.5. Conclusion

Pour le meilleur fonctionnement des systémes industriel il est essentiel d’exploiter les avantages

des systemes de supervision, que soit au niveau de la commande la surveillance ou la maintenance.
Les IHM étend la discipline de la supervision et fournit de large option et variété de contréle.

La communication en mode protocole MODBUS facilite la liaison entre différent module du

systeme et minimise les connexions en file.

Le seul inconvenant st la complexité de maintenance de ses prototypes.
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Partie A : Le systeme automatisé

I1.1. introduction

Un systeme automatisé est capable de gérer des projets complexes. lls peuvent nous aider a
augmenter la production.

Une machine ou un (systeme) est dit automatise lorsque le processus qui permet de passer d'une
situation initiale a une situation finale se fait parfois sans intervention humaine et que ce comportement
est répétitif chaque fois que les états qui caractérisent la situation initiale sont remplis. C'est un
ensemble organisé de moyens techniques interconnectés a des moyens de commande et de contrdle qui
assurent un fonctionnement reproductible plus ou moins indépendant des interventions humaines.

Briévement on peut dire que I’automatisation c’est un ensemble de procédés qui rendent

I’exécution d’une tache automatique (sans I’intervention humaine).

11.2. Définition

Un systéme est « automatisé » s’il exécute toujours le méme cycle de travail pour lequel il a été
programmé. C’est un ensemble organisé de moyens techniques interconnecté a des moyens de
commande et de contrle qui lui assurent un fonctionnement reproductible plus ou moins indépendant
de I’intervention humaine.

Autre définition : Le systéme est automatisé si la partie du savoir-faire (conférant la valeur

ajoutée) est confiée au un automate [1].

11.3. Objectif d’automatisation

Les objectifs poursuivis par I’automatisation peuvent étre assez variés. On peut citer quelques-
uns : la recherche de codts plus bas par réduction des frais de main-d’ceuvre et d’économie de matiére
et d’énergie, la suppression des travaux dangereux ou pénibles, I’amélioration des conditions de travail
et la réalisation des opérations impossibles a contréler manuellement. La compétitivité d’un produit
final peut étre définie comme sa capacité a étre bien vendu. La competitivité résulte essentiellement des

résultats obtenus sur les facteurs suivants : colt, qualité, innovation, disponibilité[2].

11.4. Structure d’un systéme automatisée
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Un systéme est dit automatisé lorsque le processus qui permet de passer d’une situation initial a
la situation finale, se fait sans intervention humaine et que ce comportement est répétitif. Un systéme
automatisé réalise un certain nombre d’actions appelées « taches ». Un systéme automatisé accomplit

une suite d’opérations, appelée «cycle», depuis un état initial jusqu’a un état final. Deux types de cycle:

Définition Les tiches s’enchainent et Les tdches ne se déclenchent
sans aucune verification que lorsque c’est nécessaire
Exemple Feux rouge (fonctionnement Distributeur de boissons

identique le jour et le nuit)

Tab 2. 1: Types du cycle

Autres parties
commandes
COMMUNICATION [t B PREACTIONNEURS (bl ACTIONNEURS
.............................. ]
DES
e | |mwormamons| | !
| | euerREDE | | | P \PTEURS PARTE | |
| | COMMANDE ET DE {4+ “— 4 MECANIQUE | |
SIGNALISATION | | | ;|| DETECTELRS (Effecteurs) | |
i FOSTE DE CONTROLE i PARTIE COMMANDE I i FARTIE OFERATIVE i

Figure 2. 1: Structure d’un systéme automatisée

Tout systeme automatisé peut se décomposer selon le schéma ci-dessous en trois parties : post

de contrdle, partie de commande et partie opérative.
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11.4.1. La Partie commande

La partie de commande a pour tache de donner les ordres de fonctionnement a la partie
opérative. Elle est constituée de pré-actionneurs qui permettent de commander les actionneurs. lls
assurent le transfert d’énergie entre la source de puissance et les actionneurs.

Ces pre-actionneurs sont commandeés a leur tour par le bloc de traitement des informations.
Celui-ci recoit les consignes du pupitre de commande (opérateur) et les informations de la partie
opérative transmises par les capteurs/détecteurs. En fonction de ces consignes et de son programme de
gestion des taches implanté dans un automate programmable (logique programmeée) ou réalisé par des
relais (logique cablée). Elle va commander les pré-actionneurs et renvoyer des informations au pupitre
de signalisation ou a d'autres systéemes de commande et/ou de supervision en utilisant un réseau et un

protocole de communication[2].

11.4.1.1. Automate Programmable Industriel

L'Automate Programmable Industriel est un appareil électronique programmable, adapté a
I'environnement industriel, qui réalise des fonctions d'automatisme pour assurer la commande de pré-

actionneurs et d'actionneurs a partir d'informations logiques, analogiques ou numériques|[3].

11.4.1.2. Pré-actionneurs

Le pré actionneurs peut étre de type électrique ou pneumatique [3]:

A. Pré-actionneurs électriques

Les pré-actionneurs électriques sont des contacteurs qui permettent le passage ou ’interruption de
I'énergie électrique. Ils sont appelés pré-actionneurs car ils se trouvent avant les actionneurs. Ces
derniers peuvent étre commandés a distance au moyen de contacts actionnés manuellement (bouton
poussoir) ou automatiquement (asservi a une grandeur physique : pression, température, vitesse, etc.).

B. Pré-actionneurs pneumatiques: les distributeurs

Ce sont des constitués chargés de distribuer I’énergie pneumatique vers les actionneurs
pneumatique sur ordre constituant de commande. Ces ordres supportés par un signal électrique en tres

base.
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distributeur pneumatique distributeur électro Contacteur
pneumatique
Figure 2. 2: prés-actionneurs

C. Relais

Comme son nom I’indique, il sert en tout premier lieu a « relayer », c'est-a-dire a faire une
transition entre un courant faible et un courant fort. Mais il sert également & commander plusieurs
organes simultanément grace a ses multiples contacts synchronisés. Il permet également la transition
entre deux sources différentes en isolant ces dernieres. 1l autorise des temporisations, des verrouillages,

des impulsions ... Bref, les fonctions d’un relais sont aussi nombreuses que différentes.

Figure 2. 3: Image d’un relais

D. Protection

e Disjoncteur magnétothermique: destiné pour la protection contre les surcharges électriques et les
courts circuits.

e Disjoncteurs moteurs magnétiques : pour la protection contre les courts circuits.

e Fusible : pour la protection contre les courts circuits.
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‘ =Y
'\.\_’_,_.
e e
Fusible Disjoncteur Disjoncteur
magnétothermique moteurs

magnétique
Figure 2. 4 : Les appareillages de protection

11.4.2. Partie opérative

La partie opérative est I’ensemble des moyens techniques qui effectuent directement le
processus de transformation de la matiére d’ouvre a partir des ordres fournis par la partiec commande et
I'opérateur. Les informations circulent d'une partie a l'autre par l'intermédiaire d’interfaces. Elle
regroupe I'ensemble des opérateurs techniques qui assurent la production des effets utiles lesquels le

systéeme automatisé a été congu. On retrouve dans la partie opérative les actionneurs et les capteurs|[3].

11.4.2.1. Les actionneurs

Les actionneurs sont des éléments de la partie opérative qui regoivent de 1’énergie (Electrique ou
pneumatique) pour la transformer en énergie utilisable (mécanique) par le systéeme. lls exécutent les
ordres recus en agissent sur le systéme ou son environnement. Ces actionneurs s’appartiennent a trois
technologies : électrique, pneumatique et hydraulique[3].

A. Actionneur électrique

En fonction de la nature de 1’énergie issue de la conversion effectuée par l'actionneur, on distingue
différents types d'actionneurs électriques, selon la conversion de 1’énergie électrique.

On trouve parmi les actionneurs : les moteurs électriques (Les moteurs a courant continu, moteurs
asynchrones, moteur synchrone, les moteurs pas a pas), afficheur 7 segments, les vérins, les voyants ...

B. Actionneurs pneumatiques

Les actionneurs pneumatiques les plus répandus sont les vérins pneumatiques linéaires. lls transforment

I’énergie pneumatique (pression, débit) en énergie mécanique (effort, vitesse).
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Figure 2. 5: Vérin pneumatique
11.4.2.2. Capteurs

Le capteur permet de prélever sur la partie opérative, 1’état de la matiere d’ceuvre et son
évolution ; un capteur est capable de détecter un phénoméne physique dans son environnement
(déplacement .présence, chaleur, lumiére, pression) puis transformer I’information physique en une
information codée compréhensible par la partie commande les capteurs transforment les variations des
grandeurs physique liées au fonctionnement de 1’automatisme en signaux électrique.

Exemples des capteurs : capteur de proximité a ultrasons, capteur de niveau de liquide, capteur
d’humidité, cellule photoélectrique, détecteur de gaz, détecteur de choc, capteur a contact, capteur de

température[1].

11.4.3. Le poste de contrdle

Le poste de contrble est composé des pupitres de commande et de signalisation. Il permet a
I’opérateur de commander le systéme (marche, arrét, départ cycle ...).I1 permet également de visualiser
les différents états du systéme a ’aide de voyants, de terminal de dialogue ou d’interface homme

machine (IHM) de type écran, clavier ou imprimante[2].

IL.5. Les avantages et les inconvénients de I’automatisation [1]
11.5.1. Les avantages

e La capacité de production accélérée.
e L’aptitude a convenir a tous les milieux de production.
e La souplesse d’utilisation.

e La création de postes d’automaticiens.
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11.5.2. Les inconvénients

e Le codt éleve du matériel, principalement avec les systemes hydrauliques.
e La maintenance doit étre structurée.

e La suppression d’emplois.

11.6. Conclusion

Les systemes automatisés de production devient indispensable pour obtenir une compétitivité
des produits fabriqués de haute qualité. Dans cette partie on a vu en générale la structure des systémes
automatises de production et les appareils essentiels a lies a ces systemes pour la communication, la
distribution d’énergie et la protection des machines. Nous avons présente les différents parties controle,

puissance, communication et I’appareillage d’un systeme automatiseé.
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Partie B : Maquette de détection de niveau d'eau (Réguleau).

11.7. introduction

Au cours des derniéres années, les entreprises et les sociétés ont couru pour la réalisation des
dispositifs et des équipements pour traiter le niveau de liquide. Ces dispositifs ont évolué a partir de
simple circuits intégrés IC a des appareils et dispositifs de contrdle et régulation moderne comme les

automates programmables et que nous utilisons dans notre systeme.

11.8. Présentation et fonctionnement de Réguleau

Réguleau est un systeme automatisé pédagogique de gestion de niveau par un automate
programmable industriel (Twido) et une interface homme machine (écran tactile). Utilisable sous trois
modes de détection, soit par :

e 3 flotteurs TOR.

e 4 sondes conductrices.

e 1 capteur de pression hydrostatique.
L’eau puisée dans la cuve inférieure, alimente la cuve supérieure ou se trouventles capteurs, puis
s’écoule via la vanne manuelle. L’automate et levariateur de vitesse qui commande la pompe a débit

variable régulent le niveau [4].

11.9. Présentation du Réguleau
11.9.1. Méthodes [5]
11.9.1.1. Précautions avant I’emploi

e S’assurer que les parties électriques sont hors tension.

e Le cablage doit étre toujours réalisé hors tension
11.9.1.2. Précautions d’installation

e Placer le REGULEAU dans un lieu éclairé conformément aux impositions du code du travail
(500 lux minimum).

2016/2017



Chapitre n°02 L’Automatisation

Le REGULEAU doit toujours étre visible par la personne qui manipule les commandes des
diverses alimentations concernées par la centrale d’alarme.

Le réseau électrique d’alimentation doit étre protégé suivant les normes en vigueur.
L’utilisateur doit avoir a sa portée un dispositif de coupure des sources d’alimentations.

S’assurer de la proximité d’un organe d’arrét d’urgence.

11.9.1.3. Précautions de consignation

Consigner le REGULEAU en cas de defaut suivant la procédure ci-dessous :

Couper I’alimentation du REGULEAU.

Débrancher toute la connectique de 1’appareil.

Isoler et condamner 1’appareil présentant le défaut dans une picce isolée fermant a clé. Seule
une personne responsable du matériel devra avoir cette clé.

Placer une indication sur I’appareil permettant de clairement signaler sa consignation.

Faire réparer 1’appareil défectueux par une personne compétente.

Déconsigner 1’appareil (cette opération doit se faire par la personne qui a consigné I’appareil).

11.9.2. Composition de la Maquette

-

(5]
Figure 2. 6: Maquette de détection de niveau

2016/2017




Chapitre n°02 L’Automatisation

» Annotation :

Armoire électrique

Etiquette

Pupitre de Commande

Pupitre d’alimentations et protections électriques

Ecran tactile 5,7 pouces TFT

Prise de raccordement Ethernet

Pompe

Cuve 60L, transparente et graduée en cm avec détecteurs de niveaux

Vanne de purge
Logiciel TWIDO et Vijeo Designer

[N
o

Cuve principale de 100L

[ERN
[ERN

Chassis a roulettes

Tableau 2. 2: annotation des composants Figure 2. 6

11.9.2.1. L’ Armoire Electrique

Figure 2. 7: Composition de I’ Armoire Electrique

2016/2017




Chapitre n°02 L’Automatisation

» Annotation :

Protections des composants de la Grille

Etiquette

Switch Ethernet RJ45 a 4 ports
Automate programmable TWIDO avec son Interface Ethernet et
Analogique
v" Twido Ref : TWDLCAA24DRF
v’ Carte Analogique : TM2AMMS3HT
Relais Thermique : Ref : LRD07

Variateur de vitesse : Ref : ATV312H037M2

Contact de sécurité ouverture de porte

Connecteur Harting ALIMENTATION
Connecteur Harting POMPE
Connecteur Harting CAPTEURS

=
o

Connecteur Harting PUPITRE de Cde
Tableau 2. 3: annotation des composants de Figure 2. 7

> Définitions :

v Switch Ethernet

Un switch, également appelé commutateur réseau, est un boitier doté de quatre a plusieurs centaines
de ports Ethernet, et qui sert a relier plusieurs cables ou fibres dans un réseau informatique. 1l permet
de créer des circuits virtuels, de recevoir des informations et des les envoyer vers un destinataire précis
sur le réseau en les aiguillant sur le port adéquat. Les commutateurs ont plusieurs avantages : ils
sécurisent les données transmises sur le réseau et peuvent étre utilisés pour augmenter le nombre

d’ordinateurs connectés sur un réseau Ethernet.
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v Variateur de vitesse

Un variateur électronique de vitesse est un dispositif destiné a régler la vitesse et le moment d'un
moteur électrique a courant alternatif en faisant varier la fréquence et la tension, respectivement le
courant, délivrées a la sortie de celui-ci.

=  Fonctionnement

|
|
|
SW/ T3 TxLach:-|:|—4
I =
| -
=
|
i_/
—
|_|2<#_/
|

r - - i
[ - <[ o] @ R o= = = I
= J 4 = = = = =5 05 =5

| - - = = § 5 & | 3 | | ﬁ |
| r |

I
I ~ + |

[ -~ -

| = = o « m 2 = 3 Lo § 8 |
i e i 2 £ + = 0O < = I

WA |

de référence
Résistance de 0-10Vv |
freinage,
le cas échéant

] 1

] 1

(3) Potentiométre X-Y |
! 1

1

Figure 2. 8: variateur de vitesse ATV312

e Concue pour faire varier la vitesse de la machine en agissant sur la fréquence soit par
des entrer numérique ou analogique
e Comme le montre la figure le variateur de vitesse est composé de plusieurs entres et

sorties mais celle exploiter dans notre projet sont :

fonction
L1, L2 L3 Entrer réseau d’alimentation
uU,Vv,Ww Sortie vers la machine
LIl Mise en marche dans le 1* sens (relier au port 24V)
LI2 Mise en marche dans le 2’eme sens (relier au port 24V)
LI3 Fréquence fixé a 5SHZ LI3 et LI4 sont activer la
L14 Fréquence fixé a 45HZ fréquence est de 50HZ
All Variation Frégquence en tension analogiquement (relier au +10 et

au com)

Tableau 2. 4: Annotation des composants de Figure 2. 8
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v Connecteur Harting

Des connecteurs industriels s utilisent ans des domaines d’applications €lectroniques et électriques.

11.9.2.2. Pupitre Alimentations Principales

IX400V4+N - S0Hz  24V/SA; SOz
4
5]

[d
1
4B T
o | veer-m
) 0 L) 1

@
{Ce

Figure 2. 9: Pupitre Alimentations Principales

INTER-SECTIONNEUR INTER-DIFFERENTIEL DISJONCTEUR  DISIONCTEUR
GENERAL GENERAL ( 5!
GEN

» Annotation :

Inter Sectionneur Général

Inter Différentiel Général
Pupitre d’alimentations et protections électriques
Disjoncteur Bipolaire pour la protection 24V

Bouton poussoir Marche Arrét avec voyant

EEE
N

Bouton coup de poing Arrét d’Urgence

Tableau 2. 5: annotation des composants de Figure 2. 9

11.9.2.3. Caractéristiques de la pompe de surface

Figure 2. 10: Pompe de surface
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e Tension : 240/400V.

e Intensité : 1,3/0,8A.

e CosPhi: 0,78.

e Puissance : 370W.

e Lapompe est cablée en couplage TRIANGLE 240V

11.9.2.4. Cuve et Détecteurs

Figure 2. 11: Cuve et Détecteurs

» Annotation :

Sonde Principale
Sonde Niveau BAS

Sonde Niveau MOYENT
Sonde Niveau HAUT

Flotteur Niveau BAS.
Flotteur Niveau MOYENT.
Flotteur Niveau HAUT

Tableau 2. 6: annotation des composants de Figure 2. 11
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> Définition :

v Sondes Conductrices : (méthodes électriques)

La sonde est formée de deux électrodes cylindriques, le réle de 1’'une d’elles pouvant étre assuré par
le réservoir lorsqu’il est métallique. La sonde est alimentée par une faible tension (10 V) alternative
afin d’éviter la polarisation des “électrodes. En mesure continue, la sonde est placée verticalement et sa
longueur s’étend sur toute la plage de variation de niveau. Le courant “électrique qui circule est
d’amplitude proportionnelle a la longueur d’électrode immergée, mais sa valeur d’dépend de la
conductivité du liquide [6].

v Flotteurs : (méthodes hydrostatiques)

Le flotteur se maintient “a la surface du liquide. II est solidaire d’un capteur de position qui délivre
un signal électrique correspondant au niveau. Sa position est peu dépendante de la masse volumique de
liquide [6].

v Capteur de pression Hydrostatique : (méthodes hydrostatiques)

Un capteur de pression mesure la pression relative au fond du réservoir. Cette pression est I’image

du niveau du liquide [6].

Figure 2. 12: Capteur de pression et Vanne de vidanger
» Annotation :

Capteur de pression Hydrostatique 4-20mA

Vanne permettant de vidanger la cuve

Tableau 2. 7: annotation des composants de Figure 2. 12
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11.9.2.5. Pupitre de commande

Figure 2. 13: Pupitre de Cde

» Annotions :

Etiquette Description

Bouton Arrét d’Urgence

Bouton poussoir Marche/Arrét avec Voyant
Bouton poussoir Marche

Voyant

Voyant

Bouton poussoir Marche

Bouton poussoir Arrét

Ecran Tactile 5,7 pouces TFT

Tableau 2. 8: annotation des composants de Figure 2. 13
11.9.2.6. Caractéristiques de ’API TWDLCAA24DRF

L’automate TWDLCAA24DRF dispose de deux points de réglage analogiques. Le premier point de
réglage analogique peut étre réglé a une valeur comprise entre 0 et 1023. Le second point de réglage
analogique peut étre réglé a une valeur comprise entre 0 et 511. Cette valeur est mémorisée dans un
mot systéme et est mise jour a chaque cycle. Pour plus d'informations sur le paramétrage du point de
réglage analogique[7].
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» Automate compact 24 E/S

e dispose de 14 entrées TOR et de 10 sorties a relais.

e est dote de 2 points de réglage analogiques.

e est muni d'un port série intégre.

e présente un emplacement pour un port série supplémentaire.

e accepte jusqu'a 4 modules d'expansion d'E/S.

e accepte jusqu'a 2 modules d'interface bus AS-Interface V2.

e accepte 1 module maitre d'interface de bus terrain CANopen.

e accepte une cartouche facultative (horodateur ou mémoire - 32 Ko uniquement).
e accepte un module de I'afficheur facultatif.

e accepte 1 module d'interface Ethernet TwidoPort ConneXium.

» Description physique

Figure 2. 14: Description physique de TWDLCAA24DRF

> Annotation :

Trou de fixation

Cache bornier
Porte d'acces

Cache amovible du connecteur pour afficheur.
Connecteur d'expansion - Sur bases compactes 24DRF et 40DRF

Bornes d'alimentation des capteurs

I
T
O
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Port série 1
Points de réglage analogiques

Connecteur port série 2

Bornes d'alimentation 100 a 240 V

Connecteur pour cartouche (partie inférieure de I'automate).
Borniers d'entrées

Voyants

Borniers de sorties

Tableau 2. 9: annotation des composants de Figure 2. 14
11.9.2.7. Carte Analogique : TM2AMMB3HT

Module d’extension d'entrées/sorties, tout-ou-rien (TOR) et analogiques pour les gammes Twido

[7].
i:l l

Figure 2. 15: Module d’extension twido

v Principales caractéristiques
Nombre de voies
d’entrée/de

sortie

Type de signal tension courant tension courant
0410 Vce 4..20 mA 0a10Vce 4...20 mA
(non différentielle)  (non différentielle)
résolution 12 bits (4096 points)
Type de Bornier & vis débrochable

connexion

Tableau 2. 10: Principales caractéristiques de la carte analogique
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11.9.3. Choix de logiciel

Un automate programmable lit des entrées, commande des sorties et résout une logique basée sur
un programme. La création d’un programme d’un automate Twido consiste a écrire une série

d’instructions rédigées dans un des langages de programmation Twido.

11.9.3.1. Twido Soft

TwidoSoft est un environnement de développement graphique permettant de créer, configurer et
gérer des applications pour automates programmables Twido.

TwidoSoft vous permet de créer des programmes avec différents types de langage, puis de
transférer I’application en vue de son exécution sur un automate.

TwidoSoft est un programme 32 bits pour PC fonctionnant sous Windows 98 deuxieme édition,
Windows 2000 Professionnel et Microsoft Windows XP.
Principales fonctionnalités logicielles offertes par TwidoSoft :

e interface utilisateur Windows standard

e programmation et configuration d'automates Twido

e connexion et controle d'automates

11.9.3.2. Langages Twido

Les langages suivants peuvent étre utilisés pour créer des programmes d’automates Twido :
e Langage liste d’instructions :
Un programme liste d’instructions est constitué¢ d'une série d’expressions logiques, rédigées sous la
forme d’une séquence d’instructions booléennes.
e Langage schéma a contacts :
Un schéma a contacts est une représentation graphique d’une expression logique.
e Langage Grafcet :
Le langage grafcet est constitué d'une succession d'étapes et de transitions. Twido comprend les

instructions liste Grafcet, mais pas les objets de représentation graphique Grafcet [8].

11.9.3.3. Communications entre TwidoSoft et I'automate

Chaque automate Twido comporte, sur son port 1, une prise terminale EIA RS-485 intégrée. Cette
prise possede sa propre alimentation interne. Le port 1 doit étre utilisé pour la communication avec le

logiciel de programmation TwidoSoft.
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Aucune cartouche ou aucun module de communication en option ne peut utiliser ce port. Ce dernier est
néanmoins utilisable par un modem.
Vous pouvez connecter le PC au port 1 RS-485 de I'automate Twido de plusieurs fagons :

e viaun cable TSXPCX;

e via une ligne téléphonique : connexion MODEM.

De plus, l'automate compact TWDLCAA24DRF dispose d'un port RJ-45 pour la connexion réseau
Ethernet qui peut étre utilisé pour la communication avec un PC prenant en charge Ethernet et
exécutant le logiciel de programmation TwidoSoft.

Le PC prenant en charge Ethernet peut communiquer avec le port RJ-45 de l'automate Twido
TWDLCAA24DRF de deux fagons :

e Par connexion directe via un cable inverseur UTP Ethernet RJ-45 Cat5 (Déconseillé) ;
e Par connexion au réseau Ethernet via un cable SFTP Ethernet RJ-45 Cat5 disponible dans le

catalogue Schneider Electric [9].

11.10. Conclusion

Ce chapitre donne une généralité sur les systemes automatisés en vue de la présentation du
systeme qui est en cours d'étude dans cette mémoire, Ce systéme est une maquette de détection de
niveau d'eau.

Les buts pédagogiques dans cette étude premiérement Etablir les schémas de céblage,
comprendre le fonctionnement de la régulation de niveau par sondes et capteurs, paramétrer et

programmer I’automate TWIDO.
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Chapitre n°03 Programmation et Simulation

111.1. Introduction

La supervision des systemes automatique et devenue un outil indispensable au niveau de
I’industrie sur différent domaines tous spécialement dans les systémes de régulations de niveau
d’eau. Dans ce chapitre on va s’occuper de la mise en marche de la maquette de régulation de
niveau d’eau congue par Schneider, et montrer les différentes étapes nécessaires pour
programmation et de configuration des difféerent éléments de la maquette. Que soit au niveau de
I’automate ou de I’THM.

111.2. Configuration de la liaison ETHERNET

La maquette de régulation de niveau d’eau est composée principalement de deux parties :
I’automate  TWDLCAA24DRF 1’écran tactile type XBTGT 2000 sériec modele XBTGT
2330/2930 (320/240). L’interaction entre ses deux parties nécessite une configuration de réseau

de communication locale.

en premier il faut une disposition de matériel et logiciel nécessaire :

modbus driver

pilote USB TSXCUSB485

1) il faut configurer I’adresse IP du pc

Propriétés de Protocole Internet (TCP/IP) RX)
Général

Les parameéties IP peuvent étre déterminés automatiquement si volre
réseau le permet. Sinon, vous devez demander les paramétres IP
appropnés 3 volre admansstratewr réseau.

(O Obtenit une adresse IP automatiquement
(&) Utiliser l'adeesse IP suivante -

Adresse IP : 192 .168. 10 . 3
Masque de sous-réseau : 255 . 255 . 255 0
Passerelle par défaut - 192 . 168 . 10 . 100

() Utiliser l'adeesse de servew DNS suvante :
Serveur DNS préféré

Serveur DNS auxiliawe -

Avance. ..

I OK I l Annuler l

Figure 3.1: configuration de I’adresse IP du PC

2) cliquer dans le menu demarrer sur connexion puis afficher toutes les connexions
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3) clic droit sur pont réseau puis propriété

4) dans la rubrique cette connexion utilise les éléments suivants double cliquer sur protocole

internet TCP/IP

5) D’adresse IP est donnée a titre d’exemple 192.168.10.3 celle-ci aurait pu étre 172.18.200.20 ;
I’important lorsque plusieurs pc sont en réseau est que leur adresse IP commence toujours par

les méme racines de 3 nombres et seule la derniére racine est différente. par exemple dans notre

cas I’adresse du 2iéme pc est : 192.168.10.5

6) parametrage du ’iterface ip de I’automate

7) Raccorder le TWIDO au PC par I’intermédiaire du cordon RS232. Installer le DRIVER nommé¢é

Driver USB pour TSXCUSBA485.

8) Cliquer sur I’icone, en bas a droite de I’écran, MODBUS Serial driver une fenétre sui apparait

et doit étre configurer come suivant :

[;:." MO IBUSI Ve MOS0

Configuration | Runtime | Debug | About |

Serial Port/Modem

Programmation et Simulation

[T Usge Modem

COM Port |COM3 [TSXCUSE4E5) =

Baud Rate |E500 * | Flow More T

Stop Bits Parity |

{* 1 Bit R “ |

. ' Even Odd “Mone

" 2Bits Global TimeOut }
5000 ms |

Mode [Data Bits) 2

— . Inter-Char TimeOut

f: RTU S hut.s] [ Automatic

" ASCI (7 bits) 20 ms

Phone Mumber

| | Default I

Figure 3.2: choix du com USB MODBUS

9) Grace a I’ascenseur sélectionner le port COM ou est inscrit (TSXUSB485).Puis refermer la

fenétre en cliquant sur OK.
10) Ouvrir le programme du TWIDO :

11) Dans le menu MATERIEL choisir RAJOUTER UNE OPTION. La fenétre suivante apparait :
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Ajouter une option

O ption maténelle:

Ed
Ajouter |
67 TWwDNACZZD Tammind |
67 TWDMACAE5D
67 T/ DMACAEST Ajde |
TWDXCPRTC
ETH
Descriphon:
Interface Ethernet pour les automates Twido.

Figure 3.3: choix de la liaison Ethernet

12) Choisir la carte ETHERNET 499TWDO01100 puis cliquer sur Ajouter pour configurer TWIDO
sur la liaison ETHERNET

13) Double cliquer sur Twido Port dans la colonne de gauche du Logiciel
14) Remplir la fenétre en donnant I’adresse IP de la carte Ethernet du TWIDO.
15) Notez 1’adresse IP de la carte doit avoir les 3 premiers nombres identiques aux 3 premiers

nombres de I’adresse IP du PC. Les adresses masque de sous —réseau et de la passerelle doivent

étre les mémes que celles paramétrées sur PC qui commande le TWIDO.

[ ceiigusrion wdorort S x|

AdessoP | OF .165. 10 . ]

Masque da sousHesas [ x5 .28 .55 .0

Adrasse 33 b passeeaha | 192 . 168 , L0 , 100

% Aroder | Ade

Figure 3.4: configuration de I’adresse IP d’automate

16) I’adresse IP de la carte Ethernet sera : 192.168.10.1
17) Cliquer sur Fichier, Préférences
18) Cliquer sur Gestion des connexions

19) Modifier le n° du com en cliquant sur Modifier puis IP/Phone. Sélectionner le COM que vous
avez choisi précédemment et valider en cliquant sur OK Ensuite cliquer sur Ajouter
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20) Nommé I’adresse IP comme par Exemple ETHERNET

21) Choisir Type de Liaison TCP/IP

22) Rentrer 1’adresse IP de la carte ethernet qui est dans notre cas 192.168.10.1

23) Vous obtenez les parametres tell que le montre la figures suivant :

oo 2
[Hom T o & ONe-2I0n IP)Phone |Punit/ Adreaae (DEDH  [ParRE (B dharmet | Timeout (Bresk meout
I i SOk Pl a0 a0

ETHERNET TEPP 19116810, "| Direct S0 plil

dowsr | Wodi | Suppeiner | s | ok ]

Figure 3.5: création d’un réseau ETHERNET

24) Choisir la connexion COM1 ou COMX suivant votre n° de port choisi

Préférences X
~ Editeur de programme pas défact——— | Anenation List/Ladder——————
" List " Hex

& Ladder & Décimal _tords_|
;'lﬂuMML&ﬁH' ."A.Itlmsd'ﬂfidm- LI
€ 1 hgne o
Jhgnes symbolesET repdres) | |  Repdres
€ 3hgnes [ symboles OU repires |

0

¥ Backup auto ¥ Message Backup

¥ Fermeture visual lang schéma contacts avec Editer réseau Gestion des connexons |
¥ &fiichage bares doulils Conneson;

™ walidation aute pe Fane -

I+ Walidation auto sur Méditeur de configuration

Figure 3.6: configuration sur la liaison COMXx

25) Relier votre PC a I’automate avec le cordon RS232/miniDyn Pour envoyer les parametres
d’adressages de 1’Interface TCP/IP Cliquer sur Automate\Sélectionner une connexion et Choisir
COMX

26) Transférer le programme vers 1’automate

27) L’automate doit étre en mode RUN

28) Débrancher la mini-Dyn du cordon RS232 sur le TWIDO et raccorder la miniDyn de I’interface
TCP/IP
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29) Relier ensuite I’automate TWIDO a la carte ETHERNET par un cordon RJ45 croisé ou avec un
cordon RJ45 non croisé si vous utilisez un mini Switch informatique.

30) Dans le menu préférence Choisir connexion ETHERNET et cliquer sur OK pour refermer la
fenétre

31) Cliquer sur Automate\Sélectionner une connexion et Choisir ETHERNET

e =lElS
he Rl ATk Sk PR LR Wobsee | ddomss REENE L

D & B o e T
e (O
= 5 TWILCAMoAr A4 f e Pkl b configuration nade...

it l‘Fm-*:-l a1 e -
1 FE  Erfoterm
‘I.I-lz'mm o QE] R ST w7
L oo 1 [ . . . . . .
B Lol e
Larntarier TE LA LEER
#y Cornier L) ! i1 Praige Tpplcaton sclal
- ;-::um-u-\..mn 'q.yl ey i o i
£ [ aaisd (F0] ipty otk
W, P LFUED 4 ".':; . bt
Bt 1 —
Y -m——_ P VIFANT-
o T DT
- i & %00
o : =
B Lo
(] &
¢ Towm s
Dd‘-_‘ ore CIEFALIT- WENEAR
’ T s o sl q -"':“5;' =+ J':{ﬂ"‘;
Dbl -
i —
wul
—
HWEREE- YRR
5 iF_Bi kRl
% SO0
L 5 ]
1
HVE FEE- WITEART-
& | vRsL FARF
D LT 1]

Figure 3.7: choix du de la liaison ETHERNET

32) Vous pouvez alors communiquer vers le TWIDO avec une liaison Ethernet.

111.3. Programme TWIDO

e En premier il faut affecter les entres de I’automate a des bites internes afin de permettre

I’acces de I’interface de supervision. Comme la montre les figures suivantes :
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‘ﬁﬁ:lcll_[) %MO

1T €

%10.1 %M1

1 <
%10.2 %M2

i f < r—
%103 %M3

1 <
%%10.4 M4

' <
%105 %M5

N ¢ >—f
%106 %ME

N ¢ >—f
%lI10.7 %M7

N M
%I0.8 %M8

i oM
V?Iq.g %M9

LI b
°/o!0‘.10 %M10

11 L

Figure 3.8: affectation des entres au bit mémoire

Entre Fonction Bit mémoire
10.0 Poussoir marche pompe MO
10.1 Poussoir Arrét pompe M1
10.2 Marche générale M2
10.3 Sonde niveau haut M3
10.4 Sonde niveau moyen M4
10.5 Sonde niveau bas M5
10.6 Flotteur niveau haut M6
10.7 Flotteur niveau moyen M7
10.8 Flotteur niveau bas M8
10.9 M9
10.10 M10

Tableau 3.1: tableau représente chaque entre et son bit mémoire
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e Commande des sorties par des mémoires bites montrer dans la figures suivantes

2

%03

IR

Bit mémoire

M22
M23
M24

Figure 3.9: bit mémoire et de commande des sorties

Sortie
00.2

Q0.3
Q0.4

Fonction

pompe a Parrét (H2)

Pompe en marche (H1)

LI1 (variateur de vitesse)
Tableau 3.2: tableau représente les bits de sortie

e Les variations au niveau des sorties peuvent &tre commandé par ces mémoire bit (M22,
M23, M24, M25, M26)
e Peuvent étre detecté au niveau de des mémoires (M32, M33, M34, M35, M36).

e captage de niveau par floteurs et afectation du niveau au MOT MWO.

%MWO := 20
%M8 %M7 % M6
I 1l 1l
I \/| \/I
%MWO := 50
%M8 %M7 %M6
I I |}
|| [ [Fal
%MWO := 100
°ffh:lﬂ %h:l? 9’? hll'lﬁ
I [ [
%MWO0 =0
%M8
i/l

Figure 3.10: détection du niveau
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Détection de niveau

v" Si Les trois flotteurs sont désactiver sella veut dire que le réservoir est vide

MWO0=0

v' M8 : flotteur niveau bas (MW0=20)

v' MT : flotteur niveau moyen (MWO0=50)

v' M6 : flotteur niveau haut (MW0=100)
Variation de la commande envoyée au variateur de vitesse suivant le niveau d’eau :
Les variables de commande en mode flotteur sont :

v' M42, M24 : variable du bouton marche en mode flotteur.

La vitesse peut étre variée suivant une valeur analogique envoyée de 1’automate au

variateur de vitesse :

v" Soit automatiquement dans le mode ou on utilise le capteur de pression

v Soit manuellement dans le mode de captage par sondes conductrices.

AW01.0:= 3800

M0 #Ma M ME
| 1] i A
Aw01.0:= 3200
iMa M MG
11 11 A

AW01.0:= 4400

Aw01.0:=0

Figure 3.11: circuit de commande en mode flotteur

e QWAO0.1.0 : adresse de la sortie vers le variateur.

e M40 : bit interne pour la fonction flotteur
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w0 =20
#MA0 “MB 4 M3
! ! 1 1A
M= 50
EME M4 M3
} } A
AMw0:=100
M3
!
M= 0
iMB
1
AMa1 M2
F(w0.1.0:= 2000
M52 M4

Figure 3.12: circuit de commande en mode sondes conductrice

e M50 : bit interne pour I’activation de la fonction sonde
e M51 : bit interne pour la mise en marche de la pompe en mode sondes sonde

e M52 : bit interne pour I’arrét de la pompe en mode sondes sonde

AIW01.0:= Z0w01.0+ 100

AIW01.0:=20w01.0-100

Figure 3.13: circuit de commande en mode sondes conductrice

e M53: incrémentation de la commande de puissance de la pompe en mode sondes
e M54 : décrémentation de la commande de puissance de la pompe en mode sondes

AMWED:= 2011110

NI = ZMWED

Figure 3.14: affectation de la valeur du capteur au variable interne
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e MWSAO : variable interne de niveau
e QWO0.1.1: entres analogique du capteur
e MWO : variable du niveau du réservoir sur interface

AMWED < EMwED

AMEN EMET a4
' ' {5 —
A0w0.1.0:= 3000
EMEZ M
I I LR —
AMWED > EMWED

Figure 3.15: circuit logique de commande en mode capteur de pression

e MBG60 : bit de fonctionnement en mode capteur de pression

e MG61 : bit de mise en marche de la pompe en mode capteur de pression
e M62 : bit d’arrét de la pompe en mode capteur de pression

e MWSA63 : variable interne de référence (niveau désirer)

e MWSGS5 : variable interne de de mesure de niveau d’eau

AMWED = EhwEd " 10

Figure 3.16: calcule de valeur de niveau pour I’interface depuis I’entré analogique

e MWGS5 : variable de niveau pour I’interface
e MWHG64 : variable d’entre analogique

zZM70 M0 M1 W24
it it it 5 —

22
5 —

FUw0.1.0:=3000

23
5 —

M1 Sihi24
1/t R

%23
R

Figure 3.17: circuit du mode manuel sans terminal
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e Activation du mode manuel sans terminal avec réinitialisation de la variable de
commande apes la détente sur le bouton poussoir.

e M70 : bit de fonction manuel

e MO : bit pour bouton poussoir marche

e M1 : bit pour bouton poussoir arrét

o M22: voyant d’arrét de pompe

e M23: voyant marche de pompe

e M24 : LI1 du variateur de vitesse (port de démarrage)

1I1.4. L’interface VIJEO

I11.4.1. Configuration de I’adresse IP sur VIJEO

A I’ouverture du VIJEO DESIGNER :
v’ création de d’un nouveau projet
v"configuration de la cible

e il faut introduire 1’adresse IP comme suit pour la Connexion avec 1’automate

192.168.10.2
255.255.255.0

192.168.10.100

e L’interface VIJEO se compose de deux fenétres principales :
* Mode manuel sans terminal
= Mode auto avec écran qui conduit au 3 fenétres suivante.
v" Mode flotteurs
v Mode sondes conductrices
v Mode capteur de pression

111.4.2. Fonctionnement des écrans de la supervision

e Alimenter le Systtme REGULEAU I’écran suivant apparait sur le Terminal tactile
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reguleau V]
welcome

e
G e

options

Figure 3.18: écran d’accueil de I’interface

e Option : programmeé par défaut par un menue pour configuration de réseau,
d’affichage..etc.
e Chois de fonction : conduit a la fenétre de choix du mode de captage come suivant :

111.4.2.1 choix du mode de captage

velller choisire le mode de captage
SV

Mode flotteur

Mode sondes

Mode capteur
de pression

Figure 3.19: écran des fonctions du mode automatique

e Mode flotteur : seul les flotteurs sont opérationnels
e Mode sondes : seul les sondes sont opérationnels
e Mode capteur : choix du mode capteur de pression
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111.4.2.2 mode flotteur

Fonction flotteurs

[ IMoyen

CF M r

Figure 3.20: écran du mode flotteur

» Ce compose principalement de :
e Bouton d’activation de remplissage
e Bouton de désactivation de remplissage
e Commutateur de vidange
o Afficheur de puissance numérique
e Bouton de retour vers le choix de fonction
e Animation complainte

Dans ce mode des 1’appuie sur le bouton marche la pompe démarre a 75%de sa puissance et
s’arrét automatiquement a | fin de remplissage ou a I’appuie sur le bouton d’arrét come pour le
vidange.
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111.4.2.3 mode sondes

Fonction sondes

Figure 3.21: écran du mode sondes

= Dans ce mode la pompe démarre a 100%de sa puissance jusqu’au niveau moyen puis a 50%
jusqu’au niveau haut ou elle s’arrét automatiquement

111.4.2.4 mode sondes

Fonction capteur

Figure 3.22: écran du mode capteur de pression
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+ Dans ce mode en terme de puissance est le méme pour le mode sondes avec la puissance
affichée sur le compteur avec la hauteur d’eau affichée sur 1’afficheur numérique par metre
par le calcule suivant :

mes=(varl*4)/100;
mesurehauteur.write(mes)

2016/2017



Chapitre n°03

Programmation et Simulation

111.4.2.5 script de simulation

1

/[Script créé : Jun 19, 2017
1

/I Description :

1

1 1

/IScript créé : Feb 20, 2017
1

/I Description :

1 remplissage et vidange

1 d'un réservoire

I I
Hemmmemmmeeee Mode flotteur------------------- I

Mt declaration//iiiiniiinn
int varl;
varl=level.getIntValue();
Ieste de fonction et de voyant///11111111
if(level.getIntValue()>=10)
{
flotteurbas.write(1);
sondebasse.write(1);

captmin.write(1);

flotteurbas.write(0);
sondebasse.write(0);
captmin.write(0);
}
if(level.getIntValue()>=50)
{
flotteurmoyen.write(1);
sondemoyenne.write(1);
captmoyen.write(1);
}
else
{
flotteurmoyen.write(0);
sondemoyenne.write(0);
captmoyen.write(0);
}
if(level.getIntValue()>=90)
{
flotteurhaut.write(1);
sondehaute.write(1);
captmax.write(1);

}

else

{

flotteurhaut.write(0);

sondehaute.write(0);

}
captmax.write(0);
else
}
{
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T debut Mode flotteur//11111T
[ remplissagel/lHHHHT
if(fonctionflotteur.getintValue()==1)

{

if(pompflottON.getIntValue()==1)
{
if(vidange.getIntValue()==0)
{
if(flotteurhaut.getIntValue()==1)
{pompflottON.write(0);}
else
{
varl=varl+6;
level.write(varl);
vidange.write(0);
power.write(75);

}

}

}
[ vidange mode flotteur///1ii1111

if(vidange.getintValue()==1)

{
if(flotteurbas.getintValue()==0)
{vidange.write(0);}
else
{
pompsondeon.write(0);
varl=varl-4;
level.write(varl);

}

}
Yiifin mode flotteur//iHTHTTTHHTTTIITTTIIIT

if(pompflottON.getIntValue()==0)

{power.write(0);}

2016/2017



Chapitre n°03

Programmation et Simulation

Hitnidebut Mode sondes//HiHHTHTHTIIHITI
float re;

float mes;

mes=mesurehauteur.getintValue();

re=referancehauteur.getintValue();

if(fonctionsonde.getIntValue()==1)

{

sondprincipale.write(1);

e ISEC
if(pompsondeon.getintValue()==1)
{

if(vidange.getintValue()==0)

{

if(sondehaute.getintValue()==1)
{pompsondeon.write(0);}

else if(sondehaute.getIntValue()==0)
{

M T

T T

if(sondemoyenne.getIntValue()==0)

varl=varl+8;

level.write(varl);

vidange.write(0);
power.write(100);
}
else
{
varl=varl+4;
level.write(varl);
vidange.write(0);
power.write(50);

}

}

}
[ Ividange mode sonde///11H11
if(sondebasse.getIntValue()==1)
{

if(vidange.getintValue()==1)

{

pompsondeon.write(0);
varl=varl-4;

level.write(varl);
}
}
else {vidange.write(0);}

Yiiigin mode sondes//HTTTHTHTTHTTTTTITTHTITTTTTIIIT
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[HHTHTIdeut mode capteur de pression/!HHHIIIIIITTT

{

if(fonctioncapteur.getintValue()==1)

{
if(pompcapton.getintValue()==1)
{
if(vidange.getIntValue()==0)
{
if(captmax.getintValue()==1)
{pompcapton.write(0);}

if(captmax.getintValue()==0)

if(captmoyen.getintValue()==0)
{
varl=varl+8;
level.write(varl);
vidange.write(0);
power.write(100);
}
else
{
varl=varl+4;
level.write(varl);
vidange.write(0);
power.write(50);

}

}
if(captmin.getintValue()==1)
{
if(vidange.getintValue()==1)
{
pompcapton.write(0);
varl=varl-4;
level.write(varl);
}
}
else {vidange.write(0);}
mes=(varl*4)/100;
mesurehauteur.write(mes);

Yiiifin du mode capteur/HiHHHHHTHHHTII
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I11.5. Teste

On a effectué plusieurs testes au niveau de la maquette comme suivant :

e on a chargé le programme de supervision un niveau de I’écran tactile par un le cable
TSXCUSBA485 avec configuration complait de réseaux MODBUS et adresse IP

e introduit le programme LADDER au niveau de I’automate avec configuration
complait de communication programmable par le cable TSXCUSB485

e on aeffectué des tests en déemarrant la maquette sans rien donner

e on & Vérifier les adresses IP du PC de 1’écran et du PC avec un PING au niveau
d’invité de commande avec un résultat positive

e on a modifié le programme LADDER de Tell fagon qu’il soit opérationnel sans

intervention de I’ITHM comme suit :

I111.6. Conclusion

Dans ce chapitre on présenter les different étapes de configuration du réseau de
communication au niveau de l’automate et de Dl’interface VIJEO .le programme en langage
LADDER sur twidosft et son fonctionnement ainsi que I’interface VIJEO et son mode de
fonctionnement qui ont été développées programmer simuler et tester Ceci a permis de résoudre le
probléme de logique et d’animation cet essai a présenter un bon fonctionnement que soit au niveau

de captage et d’action.
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Conclusion générale

Ce projet de fin d’étude représente un exemple parfait pour I’application et I’exploitation des
ressources Acquise au cours de notre étude. Ou nous avons dans le premier chapitre donné une idée
générale sur la supervision et ses avantages dans le domaine industriel sans oublier dans le
deuxiéme chapitre de mentionner des généralités sur les systémes automatisés tout on insistant sur
les différents composant de notre maquette et on a terminé dans le troisieme chapitre avec

I’application de notre logiciel de supervision.

La maquette de régulation de niveau d’eau a été congue pour étudier largement le domaine
de régulation a travers les différents types de capteurs ; flotteurs, sondes et capteur analogique de
pression qui a été exploité dans la partie de correction PID. Dans on a essay¢ a travers |’interface
PC ou écran tactile de programmer avec des méthodes assez varier par VIJEO DESIGNER, qui
nous a mis pleinement dans le champ de contrdle, surveillance et commande de notre systeme et

nous a permis de nous familiariser avec des notions qui nous a étaient inconnues.

Sans oublier I’automate programmer par TWIDOSOFT qui était pour nous un nouveau
monde de programmation de 1’automate programmable. Il y aura certainement des adaptations a

effectuer dans les programmes développés pour qu’il soit perfectionné d’avantage,

On n’a pris en compte dans ce travail que les fonctions de sécurités sont les plus importantes
ou Il faudra donc tester absolument toutes les fonctions et les prendre en considérations dans la
programmation avant de déclarer ce systeme apte a fonctionner sans la présence de la moindre

contrainte.
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ANNEXE

Annexe A :

Configuration de I’interface de supervision

Edition  Générer IHM Disposer Mariable Rappart Outils  Fenétre  Aide

Ouwrir un projet... Chrl+O i h @.: E‘I = -t ':|T§+|'i§ -
L

-

(5 SRRSO 9 i ms QDR MAK TN — +

) ] i
Fermer |e projet

Informations

Enreqgistrer e projet Chrl4+5

Affiche les rapports et les sites wWeb

Enreqistrer e projet sous...

Mouvelle cible. ..

Dupliquer cible
Gestionnaire de sauvegardes

ImporterJExporker
Télécharger le projet éditewr. ..

Comparer 4 la sauvegarde. ..

Imprimer... Crl+P

Quitker

TICT T

GES3-COM

ojet avec cibles

|| Mot de pazse du projet

S aizizzez le mat |
de pazze

Confirmez e mot |
de pazze

[ndication |

[Facultative]

< Précédent [ Terminer J [ Annuler J
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v" Donner un Nom au nouveau Projet

e IVE O] Bl [x]

Saizizzez le nom du projet & créer

Mom du projet | Tpl-Reguleau |

Cible : 141
Mouveau projetnouvels cible

Nom de la cible | Ciblet

.
Typedechle | XBTGT2000 Séries ’Vf

Modéle HBTGT 2330 [320x240)

HBTGTZ2110 [320x240)
HBTGT2120 (320240
HBTGT 2130 (320.240)

\//' FRTGT 2220 [320x240
HBTGT 2330 [320x240)

[ <]]

< Précédent I_Sﬁ, [ Terminer J [ Annuler J
e E RN IVER PO EL [x]

Saizizzez le nom du projet & créer

Mom du projet | Tpl-Reguleau |

Cible : 1.1
Configuration de la cible

ffecter l'adresze IP zuivante

é o2 |P 192 168 . 10 . 2
255 .0

Q-r Masque sous-téseay | 299 . 239 .

Pazzerele par défaut| 192 . 165 . 10 . 100

KA

¢ Précédent % [ Terminer J [ Annuler J
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v’ Rentrer les informations de 1’Adresse IP, du Masque sous réseau et de la Passerelle par défaut

| Cray g et = et %

Saizizzez le nom du projet & créer

Maom du projet

Cible : 14

A Lizte d'&quipements
\ Ajout des pilotes et de 'Bquipement. Définizzez les paramétres
F

A danz les proprigtés Pilate et E quipement de |a fenétre du
M avigateur.

E5
Fichier Edition Générer IHM Disposer “Yariable Rapport  Affichage Dessin Qutils  Fengtre  Aide
nAaE " e ORAR. T — +
1! [o] & 1) G - 2] .

Mavigakeur * o X Informations -~ Ciblel - Ecranl - Languel

ﬂ E ﬂ] ‘u u} 100 200 =00

EF Tpl-Reguleau
=[] cible1
=i} Ecrans graphiques
=I-U[q Ecrans de base
1: Ecranl
Fenétres popup
[l Ecrans principa:
@ Actions
Envirannernent
% Biblioth&gque de ressources
Pﬁe Alarmes
L, Recettes
EJ Journalisation des données
wariables
Z

Gestionnaire dEntréesSorties

100

- [ -

F
200
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v’ Cet écran apparait

CF Tl =gl - e u-Frau= - [E14
Fichier  Edition

ODAE - BE=EE.
Rl B o] aw (1] Gy -

GEnErer

IHM  Disposer

=] = Ee syl - Lagau=l| - [

Yariable Rapport  Affiche
Informations

i)

g

0

EF Tpl-Requleau
=[] ciblet
=14 Ecrans graphiques
=I-Uq Ecrans de base

1: Ecranl
E| Fenétres popup
Ecrans principaux
@ Actions
Environnerent
% Biblinth&que de ressources
Pﬁe Alarmes

J. Recefttes

F

F

F

F

3 luny sl

Fabricant :

PFilate :

FIFW A

Modbuz (RTLY
Modbus Plus
Modbusz Plus USB

Modbuz Slave
@

Uni-Telvway
W TCPAR

Eqjuipement:

Equipement Modbus USB

’ Annuler ] [ Aide
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v" Choisir la Liaison de Communication vers le PC

[ Tl -Hdgulzaig - ¥i=g-Franz - [E1ul=] = Eapipl - Lang =] =T 5T F e lanin - Wijau-Frauns - [E1la] - Byl - Lagau=l7| - [€1il=] - F
Fichier  Edition Générer IHM  Disposer  Wariable Rapport | Outils Fichier  Edition  Générer [HM Disposer Variable Rapport  Outils  Fenstre
NPE - AEEE. 0PE. . B EEE. e ove
— ’ 2 5 @ [ s - @
£l (2] ey [ Gk - ) —

Informations -~ Ciblel -

Informations i o
) 0 -
ety ["F Tpl-Reguleau
=[] cible

EF Tpl-Reqgulzau
=[] ciblet
=1~ Ecrans graphiques
=I-U[3 Ecrans de base

1: Ecranl

Fenétres popup [l Actions
A + Ervironnement
Ecrans principaux o
. T % Biblioth&que de ressources
@ actions =-f Alarmes
+ Environnerment I, Recettes
+ % Biblioth&que de ressources - [E] Journalisation des dannées
+ ,_nﬁnJ Alarmes Vatiables
ﬂ. Recethes = ‘,'-_’. I(Eﬂ?stionnaire dEntrées/Sorties
+ Ej Journalisation des données = - gl;dbusTCPIPDl
Wariables - Mouveau groupe de scrutation Insérer
= '}_’. Gestionnaire d'Entrées/Sorties Y.
= @ ModbusTCPIPOL T @ Suppr
@l | | Renommer F2
Q = Proprigtés Alt+Entrée
(]
L) B L]
R
g Tl L

Renommer la liaison ModBus

=1-UF Ecrans graphiques
=)-U Ecrans de base
1: Ecranl
¢ Fenétres popup
Ecrans principaux

O ptirnization du ranzsfert de données

Langueur de trame
préférée

b awirmurn pozsible

4255

Mode d'adreszage | Basé sur O [par défaut)

Wariables

Ordre de mot des
doubles motz

Ordre d'octet
d'affichage ASCI

bt de poids fort en premier

Qctet de poids faible en premie
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Syntaxe IECE11 31

lentréESJISDrtiES A A A e
—PI ]2 u-F i %] :
e

L Toute adresse de périphérique qui correspond & cet équipement sera convertie en Format IEC 61131, Continuer ¥

=

||

ok | [ Aeuer | [ side

400

I

» La liaison Ecran tactile avec TWIDO est configurée
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Annexe B

Création d’un programme de supervision :

l. L’objectif :

Création d’un programme de supervision afin de remplissage et vidange d’un réservoir par deux
modes:

= Mode manuel.
= Mode automatique.

On utilise le logiciel VIJEO DESIGNER.

1. Cahier de charge :

Pour savoir le niveau d’eau dans le réservoir (plain/vide), on utilise deux lampes A et B, on veut dire :

» Le réservoir est plain, allumage la lampe A.
» Le réservoir est vide, allumage la lampe B.

1. Le programme de supervision :

v' D’abord on Crée des 3 écrans, cliquer sur Ecrans de base par le bouton droite.

: Fichier Edition Générer IHM Disposer Variable Rapport Affichage Dessin Outils

Fenétre

B- % Ecrans graphiques
E| % Ecrans de base

i Fenétres popup
...... i) Ecrans modéles

----- E Formulaires et rapports
..... 5% Artinne e

@Vijen-hﬂanage?l Projet
Inspecteur de propriétés - 0 X
Ecran de base o |
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111.1. Page accueil :

v Dans cette interface on peut choisir le mode de fonctionnement par deux commutateurs.

Création d’un commutateur :

E chier Edition Générer IHM Disposer Variable Rapport Affichage Dessin Qutils  Fenétre Aide
R[] -_:JJEI_I e NBEXLE gie=s O R AT 0—+Etato a

plele s e b (S S b Sl st [ 2 lFDl@lo B ) - Y A
iR = N+ ,J\Amm O"GO-—-A'_l@vmv muase@:@ ﬁr&k&v%ﬁ-i

Cible1 - Ecran4 - Langue1 x] w Commutateur | -

[ @ Bouton radio

€00 Panneain d‘aé@
=@ Bibliot & Y

>

1: accueil ~
: manuel &
: automatique AirportSigns!

4: Ecrand
[ Fenétres popup
Ecrans modéles

i v
(T'E‘\ Fermulaires et ranno)rt AirportSigns!
@Vueo-Manager Projet
Ecran d... @ AirportSigns
Nom Ecrand
ID écran 4 m
Descriptio
Largeur 540 AirpartSigns!

Hauteur <20
[Couteur o | IIRES]
Publier ver Runtime IHM
Touches d

v

Saisies exc [Ecactios - - |
Appuyez sur F1 pour obtenir de I'a

AirportSigns! v

© Fichier

Générer

Edition P = B -
Général |Cou|eur | Etiquette I Visibilité I Fonctions avanceesl

Mode (8 Commutateur () Commutateur & lampe Catégorie
(156 1B 5 B B i o%e 5
MNom | Commutateurdl ‘ Style
. S H- B
Etat 2 Haut] I~
Voyant Saisiser une expression conditionne g f— <00 Panneaux d‘aé’@
||| =33 Bibliot A A
: accueil ~ Al'appui | Durant lappui | Au reldchement @@k
: manuel 1 00002 2
3 automatique Opératon X AirportSigns!
: Ecrand - 00003
. Ecrans modéles Source
[P Formulaires et Y e e poons
< ormulaires rauno) |Sa&§sezm nombre valide OR Saisisser une expressi Q ‘ AirportSigns!
BE Vijeo-Manager |[E] projet Opération e 10001
(@) Affectsr () AND -
10002 )
Commu... O Agouter Oor 6 AirportSigns’
(") Soustraire (CIXOR
Parcourir...
Destination m
|5&\-§ssezme variable valide. Son type de donndes & @ | AirportSigns!
=}
3
= S
Appliquer Ajouter >
« AirportSigns! v
> = = - -
= x

v’ Choisir la catégorie du commutateur
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- a
: Fichier FEdition Générer IHM Disp —
Général | Couleur | Etiquette | Visbiité | Fonctions avancées |
H -
N PEA eSS

. P— — Mode (®) Commutateur () Commutateur & lampe Catégorie ;‘ZT N
R ARCEC AN NN RN = L [ Se [/ s H By & T

) ek e B Nom ‘Cnmmutaheuml | S o = e
H = - - o - - -
: 00005 |58 :

Cibled BB Yo Haut] . ” I - -

&= g Voyant Saisisser une expression conditionne G [ tnversion sur appui 800 Panneawx d‘aé@
n = ||| =-E Bibliot & o
: T: accueil ~ ATapoui | Durant Fappui | Au relachement | g P
: manuel
+automatiqus Opérasan Xt Airportsigns!
4: Ecrand Changer l'écran[2]
. Fenétres popup
il Ecrans modéles 8 (®) Changer lécran
v
(IEﬁ Formulaires et gooory 1D écran: AirportSigns
= () Ecran précédent
Commu. g AirportSigns
AirportSigns!
2
8
Appliquer Ajouter >
v AirportSigns! v
- - - . B B

= SRR

v" Cliquer sur opération, choisir Ecran

v" Cliquer sur ID écran et choisir 1’écran manuel puis cliquer sur Ajouter
NB : Utiliser la méme méthode pour créer le commutateur pour aller a la mode automatique.

Création un afficheur de date et de ’heure :

= X
° Fichier Edition Générer |HM Disposer Variable Rapport Affichage Dessin Outils  Fenétre Aide

NPE S REE S & X BB FXSE (2 O0BRARN TS — + o ..

gl m e > @0 S b S 2 o R Ee[E ) R =AY
iRl =N A ANE 06 (= AR W g (O-@- R0 - O wEi-Fyi R 8 AR E-p

Cible1 - Ecran4 - Langue! X ] ‘E| Affichage numérique | -
[ Affichage de chaine Pannear d‘aé@
—--[Z4 Bibli
= % Ecrans graphiques E‘ Affichage de I'heure @
B'ﬁ Ecrans de base AirportSigns'
1: accueil
: manuel
3 automatique
: Ecrant AirportSigns!
E Fenétres popup . 2
- Ecrans modéles
M Eormulaires ot rannnrts hd
@Vijao-Managar Projet ] =
AirportSigns’
AffichageDate m
AirportSigns!
AirportSigns! v
Zone de rétroaction X

Appuyez sur F1 pour obtenir de I'a
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N =N-A-ANE-0>6 O -=-AF T -§-8-70-QH -O-&@f-F . LR Al

Cible1 - accueil - Langue! X | -

B2l

B% Ecrans grapt ~

- % Ecrans d

g tac rempljssage et Yldange
d’un reservoire

3 au
= Fenétres

- Ecrans e
[ [T

£ >
@E vijeo-Man... |[B] Projet

Ecran ... 2

Mom accueil

ID écran 1

Descriptii

Largeur G40

Hauteur <20
Couleur:_l (12¢
Publier v Runtime IHM

Touches

Saisies ex Désactive

111.2. Page de mode manuel :

v’ Apporter un réservoir et deux voyants

v" Création deux commutateurs pour contrdler le niveau d’eau :
= Commutateur de Remplissage
= Commutateur de vidange

v’ création d’un commutateur afin de retour a I’écran d’accueil.

R] = N-p-MA@-@ >E (- =-A F- V-0 - B-G-BH - O w8 @i-Fo: K- R KR

Cible1 - automatique - Languel X ] -

100
9% Ecrans grapt »
% Ecrans d
]
L Ermmnlairae ¥
< >
B Vijeo-Man... | [ Projet

[l

Ecran ... ~ | vidonge
ons/of f

Mom automatique

ID écran 3

Descript

Largeur G40

Hauteur 420

Couleur « [N (12 | retour

Publier vi Runtime [HM

Touches

Saisies ex Desactive
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Création la liste de variables :

Cible1 - Editeur de variables x| Cible1 - actuel - Languel | Ciblel - Actions | A

de - > | || @ [ s AR A
a -
3 ;:la::te; et Evénement (g MNem Type de données Source dedon..  Groupe de scru..
, Recettes

L

il Journalisation des don 1 lamp BOOL Interne
i Wariables 2 L lamp1 BOOL Interne
4 Gestionnaire d'Entrées w 3 7 Jevel DINT Interne
< > 4 LT remplissage BOOL Interne
@‘Jijeo-Man... IProjet 5 L stop BOOL Interne

6 LT videnge BOOL Interne

Ciblel
Filtre actue Aucune variable

Compte de ©

5]

¢ Fichier Edition Générer IHM Disposer Variable Rapport Affichage Dessin Outils  Fenétre Aide
OPBELREE A QG NDRAEXAL 5 e OR AN T @ — + o "

RN AR R RO TANE = R e 301 EARTERE = H = =1 = [ |~ Y PHEIRA s - 1T
R e NN R-AE-0 DG G- =-AB. W §-E-E-DH - O M SRR R

Cible1 - automatique - Languel X ] -

[l

=1 D Ciblel Y
B'ﬁ Ecrans graphiques
B% Ecrans de base
E 1t accueil

[#] 2 manuel

E 3 automatique

E 4 Ecrand

! Fenétres popup

: @ Ecrans modéles

L[4 Enrmulaires o rannnrts

@Vueo—Manager I Praojet ]

=29 Biblio A
il F

Juidonge
Objets = on/of f
Gauche 520
Largeur 60
Hauteur 60

Variable lamp
VitesseRotation Rapide | retour

Restaurer les vale

v" Cliquer dans le champ de la variable, Une fenétre s’ouvre avec la liste des variables configurées
pour les deux voyants, variable lamp pour le voyant supérieur et lampl pour le voyant
inférieur.
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: Fichier Edition Géné IHM  Disp Variabl Rapport Affichage Dessin Outils  Fenétre  Aide

D PEDEE AL 2 S XD ETFXAL f e OB AR TS @~ + oo
elg ww 4> @ 0 K] 4 S TE s a2 o = o EE B[R] o piE %
X = N-A-AN@-0>6 - =S-AE- T-§-0-G-DF - O -8 Wi-J o R-A R

Cible1 - automatique - Langue1 X ]

[l

& Ciblet &
9% Ecrans graphigques
E| % Ecrans de base

1: accueil

: manuel

3: automatique

[#] 4: Ecrand v

< >
@Vijeo-l\danager IPrOJet]
Objets A —
vidonge
Largeur 220 onsoff
Hauteur 268
Variable level
De 0
A 10

CouleurRempl [ (0,255,255) .
Motif TLUNI EERSEE

CouleurFond l:l (0,0,00 =

Bactaurar lac s
- - Zone de rétroaction b
Enreqistre le projet courant

v" Pour le réservoir, Cliquer dans le champ de la variable, une fenétre s’ouvre avec la liste des
variables configurées et choisir le variable level, ainsi que I’intervalle de niveau de 0 a 10.

v" Le commutateur de remplissage :

= tip - Vijeo-Frame - [C]
© Fichier Edition Générer |HM Disposer Variable Rapport Affichage Dessi
OPELREE ALY Y BBBEXS
A ARCRORR NSRS ATE - T

Général |Cou|eur | Etiquette I Visibilité I Fonctions avancées‘

Mode  (®) Commutateur Commutateur & lampe Catégorie

B Mom Commutateurdl
K] s N A CANE0 ~6 (S A | e
Etat a— 00002 W
Cible1 - automatique - Languel x| s [Haut]
1 Voyant Saisisser une expression conditionns Q} Inversion sur appui

1: accueil

: manuel
3: automatique

Opération

=-{J Ciblel A Alappui | Durant I'appui I Au relachement
E"% Ecrans graphiques Contl‘ole
=

. “.[#] 4: Ecrand N v .
Désactiver
@Vijeu-l\danagar IPrujet ] O
(®) Activer/Désactiver

Commutat - - () Marche momentanée

vidonge - 5
Mom Commutateur01 nn/nfgf (O Arrét momentané
P 120 Destination
Gauche 60 ‘ DI 5 |

remplissage

Largeur 140 a
Hauteur 60

Général
Couleur PO Appliquer | | Ajouter >

Etiquette  Statique

[ \ficikilibs

Appuyez sur F1 pour obtenir de 'a _

S me - B A gy
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v" Le commutateur de vidange

5 tip - Vijeo-Frame - [Ci
: Fichier Edition Générer |HM Disposer Variable Rapport Affichage Dessi

FN[BE s B EE g9 o X BB X L

Général | Couleur | Etiquette | visbilité | Fonctions avancées |

Mode (@) Commutsteur Commutateur & lampe Catégorie
" e =
NN =N
Nem ‘ Commutateurd3 | e
N fh oM E-D > G = - A -
Etat =
Cible1 - ique - Languel X o [Haut]
[ 100 Voyant Saisissez une expression conditonne G Inversion sur appui
=] Ciblel - Alappui | Durant appui | Au relachement |
=i Ecrans graphiques
£ Ecrans de base Opération
L 1 sccueil
o [# 2 manuel
_[F 3: automatique Opération
L[] 4 Ecrand & O Activer
< >
() Désactiver
BE vijeo-Manager |[E] Projet
(®) Activer [Désactiver
 ——— ~ = d- ) Marche momentanée
vidonge ArrEt tane
Norm Commutsteurd3 oncofr O Arrét momentané
Haut 200 = Destination
Gauche 80 [ vidoge 2]
Largeur 140
Hauteur 60
Général retour
Couleur
Etiquette  Stetique
o i

Appuyez sur F1 pour obtenir de I'a *

=l ) e w0 A [ B0 O Sl 04:07

v' Cliquer sur opération, et choisir Bit
v' Choisir I’opération Activer/Desactiver puis cliquer sur Destination pour choisir le variable, et

cliquer sur Ajouter

Création la liste d’actions :

[y tip - Vijeo-
© Fichier Edition Générer [HM Disposer Variable Rapport Actions Qut

NP ELREERE Yo XDRTXAE e

Paramétres d'action

= . . . Description |
EEEeEm s s RINIEN Y,
iRl N-A- M E-0 2G-S -AM- T
Opération i v
Gibled - Actions x | Cible1 -Editeur de variables | pératon st |
2 6 & =]
[ﬁl Ecrans modeles ||| Actions Mouveau script Modifier le script
] Forlrnulaireset rapport Déclenchement
ﬂ] Actions
ﬂ Environnement 1
& Bibliothéque de ressoL ( 7/
!AIarmesetE\.rénement //Script créé : Feb 20, 2017
, Recettes I
I lnnenalicatinn dac dan ¥ // Description :
g & I remplissage =t vidangs
@Vijeo-Man... Projet Vi d'un réssrvolrs
I
Aucune.., V7 lampes
float wvarl;
varl=level.getIntValue():
if (level.getIntValue () >=10)
lamp.write (1)
Valider | | |
iquer jouter > Anndler |
. | Applquer | | Ajouter > || .
Générer

Appuyez sur F1 pour obtenir de I'aide MAJ NUM DEF




Par le langage textuel suivant:

float varl;
varl=level.getIntValue();
if(level.getIntValue()>=10)
lamp.write(1);

else

lamp.write(0);
if(level.getIntValue()==0)
lamp1.write(1);

else

lamp1.write(0);

if(remplissage.getIntValue()==1)

{
if(lamp.getIntValue()==0)
{

varl=varl+1;
level.write(varl);
vidonge.write(0);

j

}

if(vidonge.getIntValue()==1)
{

if(lamp1.getIntValue() ==0)
{

varl=varl-1;

level.write(varl);
remplissage.write(0);

J

§
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ANNEXE

111.3. Page de mode automatique :

v’ Apporter un réservoir et deux lampes.
v' Création d’un pavé numérique pour controler le niveau d’eau.
v Création d’un commutateur afin de retour a ’écran d’accueil.

Création d’un pavé numérique :
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¢ Fenétres popup N Largeur de
= Police |\(ueo Modern 8x13 | palice |8 “|
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@\«'ueo—Manager IProJet I Style de police |NO(I‘“E| b4 o ;;\ic: |13 “|
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[
: Fichier Edition Générer IHM Disposer Variable Rapport Affichage Dessin Outils  Fenétre  Aide
DPESBEEf 0 % B EEXAE W g
AL NI R A LORAN NN TR 31 TN H E

iR = N+ A-MAT-0 > - =-AFH- 15' @-m-. - -® - »aEIi-EE &R a-@a’-l

Cible1 - manuel - Langue! X ] -

2 % Ecrans graphiques A
- Ecrans de base Actionneur
1 accueil

: manuel

3 automatiqu “

)

=23 Biblio A
@l F

)

A — m

4: Ecrand

Fenétres popup ¥

F
L4 >
123456 1 ‘ I
@Vijeo-Manager PmJet I
- i} - F
1
Affichage... G 2
Largeur 140 F
Hauteur 60 E
Type de donr Integer E
Variable level I
(Géné
nérel retour - F
Mode de s Activé T
Couleur ¢
Visibilité . ‘\' v
T Ennet .
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v Pour le pavé numérique cliquer dans le champ de la variable, une fenétre s’ouvre avec la

liste des variables configurées et choisir le variable level

> Enfin, on fait la compilation, et le démarrage de la simulation du périphérique.
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Résumé :

La supervision et le controle a distance dans I’industrie, est une solution idéale pour
I’exploitation de la dispersion géographique des ouvrages. Par télégestion la notion de distance est
devenue sans importance car le besoin de se déplacer sur les lieux des équipements pour des fins
d’exploitation ou de maintenance ne figure pas.

Au cours de cette étude expérimentale, nous avons réalisé un programme SCADA DE
SUPERVISION qui supervise et contrble une maquette de gestion de niveau d’eau Sous
I’environnement du logiciel VIJEO-DESIGNER, apres avoir réalisé un programme LADDER sous
I’environnement du logiciel TWIDO-SOFT pour programmer 1’automate TWIDO Schneider pour
commander notre systeme Réguleau
LES MOTS CLES : SCADA, IHM, NIVEAU D’EAU, API, REGULATION .VIGEO DISIGNER
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Abstract:

Supervision and remote control in the industry is an ideal and even imperative solution for
exploitation because of the geographical dispersion of the structures. By remote management, the
concept of distance is not interesting because the need to move to the premises of the equipment for
the purposes of operation or maintenance is not important. .

During this experimental study, we realized a SCADA, which supervises and controls a water
level management model. Then we carried out a supervision program by the software environment
VIJEO-DESIGNER, as well as a LADDER program by the software environment TWIDO-SOFT
for PLC TWIDO Schneider.

KEY WORD: SCADA, IHM, WATER LEVEL, PLC, CONTROL







