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Résumé

Le travail présenté dans ce mémoire s’inscrit dans le cadre de la supervision et le
contrble des systémes industriels. L’idée est de développer un systeme de contrble de la
pompe principale d'expédition du condensat de la station de pompage SP1-NK1 de la
région de transport Haoud El Hamra de l'entreprise nationale SONATRACH, en utilisant
le logiciel de programmation RSLogix5000 et le contréleur 1756L61 ControlLogix5561.
L’objectif étant de réaliser une interface graphique permettant le contrdle de I'état de
fonctionnement de la pompe et autres parameétres auxiliaires tout en facilitant
I'intervention de I'opérateur en cas de dysfonctionnements ou d’anomalies.

Mots clés

Station de pompage du condensat, pompe centrifuge SULZER MSD-D, automate
programmable industriel Allen Bradley logix5000, logiciel de programmation
RSLogix5000, interface homme machine.

Abstract

The work presented in this thesis is part of the supervision and control of industrial
systems. The idea is to develop a control system for the main condensate dispatch pump
of the SP1-NK1 pumping station of the Haoud El Hamra transport region of the national
company SONATRACH, using the RSLogix5000 programming software and the 1756L61
ControlLogix5561 PLC, the objective being to create a graphical interface allowing the
control of the operating state of the pump and other auxiliary parameters while facilitating
the intervention of the operator in the event of malfunctions or anomalies.
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Condensate pumping station, SULZER MSD-D centrifugal pump, Allen Bradley 1756L61
industrial programmable logic controller, RSLogix5000 programming software, human
machine interface.
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Introduction générale

Dans un contexte de développement et de progression, les entreprises de la production
pétroliére et gaziere précisément SONATRACH, sont obligées d’automatiser de plus en
plus leurs installations afin d’améliorer la supervision des unités et des machines entre
dans ce contexte.

Cette supervision est une forme évoluée du dialogue Homme-Machine, qui consiste a
surveiller I'état de fonctionnement d’un procédé dont les possibilités vont bien au-dela de
celles des fonctions de conduite et de contrdle réalisées avec des interfaces.

L’entreprise SONATRACH n’échappe pas a cette réalité, et se voit dans I'obligation et
la nécessité primordial de superviser ses stations et ses unités en développant des
systémes de contréle distribués. Ceci se fait dans un but d’améliorer la gestion de ses
ressources, de réduire les délais, d’optimiser ses dépenses et d’'améliorer la fiabilité.

C’est dans cette optique que s’inscrit mon projet de fin d’études, il s'intéresse au contrdle
et & la supervision des systéemes industriels. Mon travail s’intéresse au contréle,
commande d’'une pompe principale d’expédition de la station de pompage de condensat
SP1-NK1 de Haoud El Hamra.

A cet effet, un cahier de charge définit les exigences a respecter est nécessaire pour
mener a bien cette étude. La solution proposée illustre une interface graphique
implémentée sous le logiciel RSLogix 5000 et dédiée au contrdle du débit de la pompe et
a la supervision de son mode de fonctionnement.

Ce mémoire s’étale sur trois chapitres encadré par une introduction générale et une
conclusion générale. Le premier chapitre fait 'objet d’'une présentation globale de la
station SP1-NK1. Le chapitre suivant est consacré a I'automate ControlLogix5000, en
décrivant ses propriétés et procédures d'utilisation. Le troisieme chapitre est réservé au
projet de contr6le/commande de la pompe via 'automate 1756L61 ControlLogix5561 en
utilisant le logiciel de programmation RSLogix5000.



Chapitre 1

Présentation de la station

de pompage SP1-NK1



Chapitre 1 Présentation de la station de pompage SP1-NK1

1.1 Introduction sur le site de Haoud El Hamra

Dans les années 1930, commencent les premiéres spéculations sur la présence de
pétrole dans le Sahara algérien. Pendant la lutte de libération nationale, a la fin des
années 1950, des compagnies francaises y découvrent des gisements d’hydrocarbures
(gisement de Hassi Messaoud et Hassi R'Mel).

Apres la création de la compagnie nationale Sonatrach en 1963, entre 1970-1972, le
gouvernement algérien prend le contréle des ressources, a travers I'abolition graduelle
du régime des concessions et la nationalisation des compagnies étrangeres. Au sein du
groupe Sonatrach, [I'Activité Transport par Canalisation TRC est en charge de
'acheminement des hydrocarbures, (pétrole brut, gaz naturel, GPL et condensat), depuis
les zones de production, jusqu’aux zones de stockage, aux complexes GNL (Gaz Naturel
Liguéfié), GPL (Gaz de Pétrole Liquéfié), aux raffineries, aux ports pétroliers ainsi que
vers les pays importateurs.

— = = ENPROJET
GAZODUC
OLEODUC

CONDENSA

Paw
Figure 1. 1. Réseau de transport des hydrocarbures

Le site HEH est le cceur de 'Algérie pétroliere, posséde un réseau de pipeline assure
le transport du pétrole brut, du condensat et du GPL (gaz de pétrole liquéfié). Il est
organisé sous la forme de plusieurs parcs de stockage et de stations de pompage.

La direction régionale de Haoud El Hamra (HEH) est située hors de la zone urbaine
a 20 Km au Nord-Est de Hassi Messaoud, dont elle dépend administrativement, et a
850Km au Sud-Est d’Alger, sa superficie est de 4 711 117 m2.



Chapitre 1 Présentation de la station de pompage SP1-NK1

Les activités principales du site de Haoud El Hamra sont :

e La réception d’hydrocarbures liquides et gazeux : provenant des champs de
production par des réseaux de collecte a travers le CDHL pour le cas du pétrole brut
et le Condensét, pour le GPL il provient des différents centres de production, puis il
est expédié directement vers Hassi-R'mel.

e Le comptage de ces hydrocarbures : il se fait a travers des rampes de comptage
et par jaugeage.

e Le contr6le qualité des produits réceptionnés au laboratoire.

e Le stockage des hydrocarbures liquides (condensat, pétrole brut).

e L’expédition des produits hydrocarbures liquides : elle se fait par les oléoducs vers
les terminaux marins pour des besoins de raffinage et commercialisation.

1.2 Installations principales du site Haoud El Hamra

Le pétrole brut provient directement de I'exploitation d’un puits de pétrole, a l'issue des
traitements de dessablage, de décantation de I'eau, et éventuellement de séparation de
la phase gazeuse a pression et température ambiantes.

Le condensat est un produit liquéfié par condensation a partir de sa vapeur. Il est avant
tout, du gaz naturel sous forme liquide obtenue a -160°C. Sa masse volumique est alors
réduite de 600 fois. Cette transformation permet donc de transporter et/ou de stocker des
quantités tres importantes de gaz dans des volumes réduits.

Le gaz de pétrole liquéfié est un melange d’hydrocarbures légers, stocké a I'état
liquide et issu du raffinage du pétrole pour 40 % et de traitement du gaz naturel pour 60%.

Le site Haoud El-Hamra se décompose essentiellement a :
¢ Un centre de dispatching des hydrocarbures liquides.
e Parcs de stockage :
- Parcs pétrole brut OB1, OK1, OZ2.
- Parcs condensat OB1, OK1.
e Séparateurs API.
e Une centrale électrique.
e Stations de pompage (terminaux de départ) :
- Station de pompage pétrole brut (OB1, OK1, OZ2).
- Station de pompage condensat (NK1).

1.3 Description générale de la station SP1-NK1

La station principale de pompage de départ de Haoud El Hamra (SP1) située au PKO,
comprenant trois électropompes principales, qui sont contrblées chacune par lunité
propre de controle UCP sous le contréle du DCS/ESD de station.
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La station SP1 a le but d’alimenter le condenséat a I'oléoduc NK1 de Hassi Messaoud vers
le terminal d’'Skikda. La station SP1 est la premiére station de I'oléoduc, donc elle est trés

importante: de cette station il est possible de décider le débit d’expédition. En cas d’arrét de
cette station, tout I'oléoduc devra étre arrété.

1.4 Systémes composant la station SP1-NK1

00 - NK1 - VUE GENERALE

Figure 1. 2. Vue générale de la station SP1-NK1

1.4.1 Entrée du parc de stockage et manifold d’arrivée

L’alimentation a la station SP1 est garantie de deux parcs de stockage ; le parc 24" OB1

et le parc 34" OK1. Les signaux et alarmes de niveau de chaque réservoir des deux parcs
sont répétés dans la salle de contrdle de NK1.

= Parc de Stockage OB1 :

Les réservoirs du parc OB1 qui peuvent envoyer du produit vers I'oléoduc NK1
sont OD7, OH6, OB1 et OGS8.

= Parc de Stockage OK1 :

Les réservoirs du parc OK1 qui peuvent envoyer du produit vers l'oléoduc NK1
sont S109, S110 et S111.
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1.4.2 Pompes booster

Le but des pompes booster est d’élever la pression du condensat en arrivée du
parc de stockage jusqu'a la pression minimale requise pour le bon fonctionnement des
pompes principales.

Un banc de filtration (F-101A/B/R) est installé en aval des pompes booster, pour
enlever du condensat toutes les particules plus grands que 400 microns.

1.4.3 Pompes principales d’expédition

Les trois pompes d’expédition (P-101 A/B/R) sont le coeur de la station de pompage et
de l'oléoduc, vu qu'un mauvais fonctionnement de ces pompes peut préjuger le débit
d’envoi de l'oléoduc. Le but des pompes principales est de donner au fluide la pression
nécessaire pour rejoindre la station de pompage suivante, les pompes sont connectées
en paralléle.

1.4.4 Systéme auxiliaires et services

a) Systéme de production de gaz instrument

Quelques vannes de controle dans la station SP1 ont besoin du gaz moteur pour
pouvoir étre actionnées, le gaz moteur est gaz naturel, qui doit étre traité pour baisser
son point de rosée.

b) Systéme de collecte des drainages fermés

La station SP1 est douée de deux systémes distincts de collecte des purges: le premier
dédié a la zone des pompes booster, le deuxieme pour la station de pompage. La
conception des deux systemes est similaire.

c) Systéme sortie de station et gare des racleurs

Le systéme comprend les appareillages suivants :

- gare des racleurs (départ) R-102

vanne automatique de pressurisation de la gare des racleurs.
vanne automatique pour I'alimentation de sortie station.
systeme de sécurité contre le coup de bélier.

collecteur de décharge du liquide vers le bac de détente.

d) Systéme du bac de détente

Le systeme du bac de détente est constitué de :

- réservoir de stockage de 5000 m3
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- deux pompes de vidange qui envoient l'huile du bac de détente au collecteur
d'aspiration des pompes principales, en amont du banc de filtration.

e) Systéme de production d’air comprimé

Le systéme de l'air comprimé est constitué de :
- package de compression de lair.
- ballon d'air service.

f) Systeme de traitement des eaux huileuses

Le but du systtme eaux huileuses est celui de traiter toutes les eaux de
I'installation potentiellement polluées d’huile.
Le systeme est constitué de :

- fosse de collecte des eaux huileuses, avec pompes de vidange.

- séparateur API.

- séparateur lamellaire.

- fosse de collecte de I'huile récupérée, avec pompe de vidange.

- systeme de collecte et traitement des boues.

- filtres a charbon actif.

g) Systéme de production et distribution de I'eau

Le systeme de production et distribution de 'eau est composé des sous-systemes
suivants:

e Systéme de production eau brute
e Systeme de stockage et distribution eau anti-incendie
e Systéme de production, stockage et distribution eau potable

h) Systéme de lutte contre les incendies

La protection contre les incendies est constituée par des systemes différents
d’extinction automatigues ou manuels selon la typologie du risque. Ces systemes
peuvent étre subdivisés en:

e Systemes de refroidissement avec décharge d’eau, pour le bac de détente
BP-101 et les réservoirs de slop D-102 et D-104

e Systémes d’extinction avec décharge d’eau, pour les transformateurs
électriques.

e Systemes d’extinction avec décharge de mousse, pour les bassins des BP-
101, D-102 et D-104, pour lintérieur du bac de détente BP-101, pour les
pompes booster et les pompes principales d'expédition
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e Systemes d’extinction avec décharge de gaz (CO2), pour les locaux ou des
appareillages électriques sont installés.

1.5 Systéme de contrble et sécurité de la station

L’exploitation, le contrdle et la protection de la station sont assurés en local par le
systeme DCS/ESD de station aux différant niveaux de linstallation (zone Station SP1
centrale, zone boosters et zone manifolds OB1 et OK1) pour le contréle/commande de
I'instrumentation de station et des UCP des équipements de station en communication
avec le DCS (pompes booster, pompes principales d'expédition, systéme de lutte
contre les incendies, unité de traitement du gaz, autres packages).

La modalité d’exploitation a distance de la station est assurée par le systeme SCADA
a partir du centre SCADA de 'Oléoduc NK1 a Skikda.

En cas de défaillance du DCS, I'exploitation et le contrdle de station sont assurés en
modalité de marche dégradée par le synoptique de station en salle de contréle et la
protection de station est assurée par le systeme ESD.

1.5.1 Description du systeme DCS

Le systeme DCS de la station assure le contrdle, le fonctionnement et la sécurité
des services de station, y compris la supervision du systeme électrique, assure la
supervision et le contrble global des opérations de pompage de station, y compris le calcul
et la présentation a 'opérateur de lefficacité du pompage, et la communication avec
le SCADA par l'unité RTU locale et le systeme télécom a fibre optique.

L’objectif principal du systeme de contrble de station (DCS) est de maintenir une
pression constante dans le collecteur de décharge des pompes principales et un débit
régulier pour tout I'oléoduc sur la base d’une capacité maximale de livraison. Le point de
pression requis dans chaque sortie de station est calculé sur la base du débit requis pour
'oléoduc. Cela produit un point opérationnel spécifique sur la courbe de performance de
la pompe, qui corresponde a une vitesse spécifique.

Le systeme DCS a les fonctions principales suivantes:

- Acquisition et gestion des signaux provenantes du champ

- Acquisition et gestion des alarmes provenantes du champ

- Acquisition des signaux et des alarmes provenantes des UCP de chaque
package et manifold

- Démarrage / arrét de la station

- Controle de station en débit station, pression d’aspiration et pression de
refoulement station

- Contréle/commande des pompes booster et des pompes principales d'expédition
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- Contréle/commande des systémes principaux de station et de la gare des racleurs

- Gestion de l'ouverture et/ou de la fermeture des vannes motorisées de la station

- Gestion des signaux et alarmes provenantes du systéme d’eau incendie et F&G

- Interface au SCADA par l'unité terminale du SCADA de SP1 pour I'exploitation a
distance de la station a partir du centre SCADA a Skikda.

Un sélecteur local/distance sur l'interface opérateur du DCS de station peut définir le
niveau de contrdle opérationnel de station, soit de linterface opérateur DCS de station
soit au centre SCADA de Skikda.

Aux différents niveaux du DCS de station (abris OB1 et OK1, manifolds OB1 et
OK1, zone booster, DCS station) des sélecteurs local/distance sont prévus pour
définir le niveau de contrble opérationnel a l'interface opérateur.

1.5.2 Description du systeme ESD

Le systeme ESD a la fonction de gérer les logiques et les séquences de sécurité de
la station. Les fonctions de sécurité consistent dans la mise en sécurité de la station et
du procédé pour les principaux mauvais fonctionnements de [Ialimentation
électrigue et des principaux équipements de procédé (pompes, moteurs, vannes
motorisées, vannes de contrfle, etc.) et particulierement :
e |’exécution des procédures d’arrét d’'urgence de station (ESD - Emergency Shut
Down)

e L’exécution des procédures d’arrét durgence de procédé de station (PSD -
Process Shut Down)

e |’exécution des procédures d’arrét d’'urgence d’unités ou de zones de station
(USD — Unit Shut Down).

L’interface opérateur du systeme de contrdle de station et les boutons poussoirs
d’'urgence sont placés soit dans la salle de contrdle soit en champ.

Le panneau ESD inclut :
» Le commutateur principal d’'opération DCS-SCADA.
» Les alarmes de panne et d'arrét d'urgence.
» Les boutons poussoirs de remise a zéro des procédures d’urgence.
» Les boutons poussoirs pour larrét d’'urgence de station, les arréts d’'urgence de
chaque machine, le démarrage de la pompe incendie principale.

1.5.3 Description du systeme SCADA

Le but du systeme SCADA est le télé-controle, la supervision et l'acquisition des

données nécessaires a l'exploitation de I'Oléoduc NK1 a partir du centre SCADA
dans la salle de controle du terminal arrivé a Skikda.
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Les RTU ("Remote Terminal Unit"), situées dans les sites lointains, assurent le
contrble des postes locaux comme les postes de sectionnement et les postes de
coupure, y compris les acquisitions des données locales, les séquences et les logiques
d'arrét, aussi bien que la supervision et le contrdle des stations de pompage SP1 et
SP3. Les RTU sont autonomes et sont capables de travailler méme si la communication
avec le serveur SCADA MTU vient a tomber en panne.

Chaque RTU peut travailler indépendamment des autres et il peut fonctionner
normalement sans communiquer avec les autres RTU lointaines, y compris l'unité
serveur SCADA MTU au site terminal arrivée, pour garantir la sécurité en cas de pertes
de communication aussi.

Les systémes SCADA et DCS/ESD du site sont connectés pour 'échange des données
de contrOle et de supervision du site et la gestion du panneau synoptique du centre
SCADA.

Des permissives pour gérer le passage de la commande entre UCP-DCS-synoptique
et SCADA sont prévus.

Le contrdle de station a partir du SCADA inclut :

L’exploitation de I'oléoduc NK1 et du gazoduc 8”

Les contrOles des postes de coupure et de sectionnement
Les consignes du contrble des stations

Les contrbles des vannes MOV d’entrée et sortie station

Les contrbles des vannes des parcs de stockage OB1 et OK1
Le contréle de chaque machine de pompage

Les arréts d’urgence de station et des équipements.

VVVYVYVYYY

1.5.4 Description du systeme FEU & GAZ

Le but du systéme du feu et gaz est celui de prévoir ou détecter le feu et d’activer les
alarmes afin d’entreprendre les actions nécessaires pour garantir la protection du
personnel et des installations.

La sélection des détecteurs, les principes des opérations, la qualité et la
localisation sont considérés en fonction du matériel combustible et/ou inflammable
prédominant, la typologie d’incendie qui peut se vérifier et la présence du gaz inflammable
a l'intérieur des batiments.
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Le systéme de détection de feu et gaz est constitué des parties suivantes:

v

Systéme de détection incendie (détecteurs de fumées et chaleur) et gaz pour
salle de contrble, salle technique, bureaux, salle électrique, salle batteries,
batiment de sécurité et la salle des pompes.

Systeme de détection incendie (cdble thermosensible) pour les
transformateurs électriques, bacs du condensat, skid pour le traitement du gaz,
groupe électrogéne

Boutons poussoirs d’alarme (bris de glace), alarme acoustique et visuelle
pour aire extérieur.

Les systémes de détection incendie activent par des panneaux de contrble
dédiés les systemes automatiques d’extinction.

Le panneau F&G a le but de:

v

ANEANERN

ISR

v

Recevoir toutes les actions des détecteurs provenantes du site

Traiter ces actions

Transmetire les commandes d'interventions automatiques ou manuelles.

Signaler des renseignements essentiels pour la surveillance des installations,
tous les états et actions sur le synoptique

Signaler tous les états et actions sur les pages écran du DCS

Envoyer au systeme ESD les alarmes principales détectées pour arréter la station
ou les équipements

Arréter le systeme de climatisation/ventilateur en cas d’incendie ou gaz détecté.

Le panneau principal du systeme de détection gaz et incendie est logé a l'intérieur de
la salle de controle dans le batiment de contrdle.

Conclusion

Dans ce chapitre, J’ai découvert les différents systéemes composant la station et
'importance de chaque systéme, vu que le systéme de sécurité a la grande importance
dans le domaine de I'exploitation des hydrocarbures pour diminuer les risques humain
et matériel.
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2.1 Définition de 'automate programmable industriel

Un automate programmable industriel (API) est une machine électronique spécialisée
dans la conduite et la surveillance en temps réel de processus industriels. |l exécute une
suite d'instructions introduites dans ses mémoires sous forme de programmes, et
s'apparente par conséquent aux machines de traitement de l'information.

- Il peut étre directement connecté aux capteurs et pré-actionneurs grace a ses
entrées/sorties industrielles.

- Il est concu pour fonctionner dans des ambiances industrielles séveres (Température,
vibrations, microcoupures de la tension d'alimentation, parasites, etc...).

- Sa programmation a partir de langages spécialement développés pour le traitement de
fonctions d'automatisme facilite son exploitation et sa mise en ceuvre.

2.2 Lafamille Logix5000

Le terme automate Logix5000 fait référence a tous les automates fonctionnant avec le
systeme d’exploitation RSLogix5000, tels que :

* les automates CompactLogix

* les automates ControlLogix

* les automates FlexLogix

* les automate SoftLogix

Figure 2. 1. La famille Logix
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2.3 Automates ControlLogix

L’automate ControlLogix fait partie de la gamme d’automates Logix 5000. Il comprend
les éléments suivants :
» Le contréleur ControlLogix, disponible dans différentes combinaisons de mémoire
utilisateur.
* Environnement Studio 5000.
* Modules d’E/S ControlLogix 1756 installés dans un chassis 1756.
* Modules de communication séparés pour la communication en réseau.
* Alimentations.

L’automate peut étre placé dans n'importe quel logement d’'un chassis ControlLogix et
plusieurs automates peuvent étre installés dans le méme chassis. Plusieurs automates
dans un méme chassis communiquent entre eux par le bus intermodules, mais ils
fonctionnent de maniére indépendante.

Les automates ControlLogix peuvent surveiller et commander des E/S sur le bus
intermodules et par liaisons d’E/S. Les automates ControlLogix peuvent communiquer par
réseaux EtherNet/IP, ControlNet, DeviceNet, DH+, d’E/S décentralisées et RS-232-C
(protocole DF1/DH-485), et par le biais de nombreux réseaux de procédé et d’appareils
tiers. Pour apporter la fonction de communication a un automate ControlLogix, installez le
module d’interface de communication approprié dans le chassis.

Ethernet L

’/Pmcess Logix

ControlLogix
Remote lfo

ControlNet ; -

(ControlNetto
DeviceMet Bridge

ControlNet to F
Linking device

|,éLC Controller J

Foundation|] Fieldbus

I
icroLogix ki S
Controllerw L) (:) (\.v,J

TT FT Control Viv

DeviceNet

Figure 2. 2. Systeme de contrdle géré par I'automate ControlLogix
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Le systeme ControlLogix fournit une commande de variateurs, de mouvement, de
procédeé et de sécurité discrete, ainsi que des modules d’E/S et de communication de pointe
au sein d’une solution compacte et économique. ControlLogix est une plate-forme flexible
qui permet d’associer plusieurs processeurs, réseaux et E/S sans restriction. Ce systeme
est modulaire. Vous pouvez donc le concevoir, le configurer et le modifier efficacement en
réalisant d'importantes économies en termes de formation et d’ingénierie.

Il existe cing types d’automates ControlLogix disponibles. Ces types sont les suivants :

» Automates ControlLogix standard

» Automates ControlLogix pour environnements extrémes
» Automates Armor ControlLogix

» Automates GuardLogix standard

» Automates Armor GuardLogix

+ Automates ControlLogix standard

Deux familles d’automates ControlLogix standard. Ces automates sont identifiés par les
références1756-L6x et 1756-L7x, selon les abréviations de leurs références complétes.

Tableau 2. 1. Références ControlLogix PLC

Référence abrégée Référence
1756-L6x 1756-L61, 1756-L62,1756-L63, 1756-L64,1756-L65
1756-L7x 1756-L71, 1756-L72, 1756-L73,1756-L74, 1756-L75

Les automates ControlLogix standard ont en commun de nhombreuses caractéristiques,
mais ils présentent également certaines différences.

Tableau 2. 2. Comparaison entre les automate 1756-L7x et 1756-L6x

Fonctionnalité 1756-L7x 1756-L6x

Prise en charge de I'horloge et Module de stockage d’énergie | Pile

sauvegarde de la mémoire & la mise (ESM)

hors tension

Ports de communication USB Série

(incorporés)

Connexions, automate 500 250

Mémoire non volatile Carte Secure Digital (SD) Carte CompactFlash
Afficheur et voyants d’état Affichage d'état défilant et Six voyants d’état

quatre voyants d’état

Tampons mémoire pour 20 (40 max.) 10 (40 max.)
communications sans connexion
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2.4 Caractéristique d’un systeme ControlLogix

* Architecture modulaire

* Bus passif multiprocesseurs hautes performances

» Pas de dépendance/ aux emplacements

* Multiprocesseurs dans le chassis

» Fonction "Gateway" indépendante du processeur (passerelle de réseaux)

* Insertion et retrait d'un module sous tension sans perturber les autres modules (RIUP)
* Mise a jour des versions des modules par téléchargement logiciel (Firmware)
 Configuration logicielle des modules d'E/S point par point

« Vérification des modules par clé électronique

» E/S isolées avec diagnostic évolué

2.5 Composants de I'automate

L’automate comprend les éléments suivants :

* Le contréleur ControlLogix, disponible dans différentes combinaisons de mémoire
utilisateur

» Modules d’E/S ControlLogix 1756 installés dans un chassis 1756

* Modules de communication séparés pour la communication en réseau

2.5.1 Processeur ControlLogix

Figure 2. 3. Automate Logix5561
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1756-L1 S . RSLogd [
1756-L55 Contréleur Memare bmu;l? o fg.m
1756-L6x/A 1756-L6x série B "1?'564.1 517Ko a 3 5Mo ] 3
S . 1756-L55 T50KD & 7 5Mo 5] 16
Voyants 1756-L6OMO3SE | MH0Ko 3 1/
pracorIn. 1756-L61/A  [2Mo 12 20
1766.L61/B  |2Mo 7 0
Commuta_teur 1756062/ A Mo i2 20
— 1766162/ B |4Mo 12 20
1766-L63 1 A o 10 20
—_— Compact |1786-L83/B  [8Mo 12 20
1756-BA1 Flash 1756-L64 [ B 16Mo 16 20
1756-L65 Mo 17 20
Port R§232 1756-L71 Mo X
DF1 ptapt |1786-LT2 Ao 19
DH485 (v8) pite  |1756-LT3 BMo 19
"uuu;::,zd,: 1756-BA2 |1756-LT74 16Mo 19
1756-L75 32Mo 18

Figure 2. 4. Comparaison entre contréleur ControlLogix5000

Estimation mémoire (comparaison avec PLC/SLC)
Nombre de mots PLC/SLC * 18 = Nombre d’octets Logix

Performances 1756-L1

» 1. ms pour exécution de 1K prog, 128 E et 128 S

» Temps d'exécution Ladder: rung faux: 0.06 ps / rung vrai: 0.11 us
(3 2 4 x plus rapide / PLC5 en logique séquentielle)
Performances 1756-L55

* 30% plus rapide que 1756-L1 (Motion & FBD)
Performances 1756-L61, L62, L63

2 X plus rapide que 1756-L55 (Ladder)

* 4 x plus rapide que 1756-L55 (Motion & FBD)
Performances 1756-L7x

» 250-300% plus de performance en Motion
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Scrutation du programme X
Consommation des enirées x ¥ x X X
Production des sorties ¥ b
Création et modification de taches, @ x %
programmes et routines
Configuration des E/5
comm_priontaire x
comm . non priontaire - V15 x X x X
Forgage des E/S x X x x
Modification desvaleurs des données X X X X X X
Création de données X x ¥ x x x
Modification de type de données X
Visualisation du programme X X ' x ¥ x
Edition du programme Laddar X x x X
Blocs fonctionnels X vi1 vii V11 ﬁ
SFC x v13 vid | via| E
Texte structuré X vi3 vid 3 a
Transfert d’application & sauvegarde " - . 5 =
sur disque
Chargement d'application X x
Changement de mode par RSLogix5000 4 i i

Figure 2. 5. Commutateur a clé (mode de fonctionnement)

LED Erat Descripfion
RUN Eteint Mode “FROGRAMME" ou “TEST"
Ve Mode "RUN"
Vo Eteint Pas de communication vers des E/S.
Local 10° vert Toutes les communications E/'§ configurées foncionnent
Giobal 10" Ver clignotan!  Unmodule (au moins) ne répond pas
(* 794-lx) Rouge chignotant Aucun module surle FlexBus
Eteint Pas de forcage des E/S
Farce amore clignomnl  Fofgaces des E/S contigurnés, hon achves

AMDIY Forgaces des £/5 actives

Eteint Aucune actvite

b~ T on Emission | reception active
RS232 Eteint Aucune activite
DH48S vVene lgn AUSune STAtIOn SUr & réssau
Ve  Communication active
BAT Eteint Pile oparatonnelle _
Rouge La pile ne peut pas alimenter la mémaoire RAM ou pile absente
Eteint Pasdalimentation
oK Rouge clignomnt  Défaut majeur Recupérable ou chargement du Firmwane
Rouge Contréleur en defaut
Vit [+] 4
DCHO Eteint Port séne non configure par defaut
(7801} Vert Fort séne configuré par defaut
CF [1TRE-LIBE) Ve clign Transtert c:lmle:FIiIh €N Cours

Figure 2. 6. Voyants d'état
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2.5.2 Modules E/S ControlLogix

L’architecture ControlLogix fournit un vaste éventail de modules d’entrées et de sorties
adaptés a de nombreuses applications, qu’elles soient numériques a haute vitesse ou
concernent le contrble des procédés. Les modules E/S caractérisés par :

v RIUP (Remove and Insert Under Power):
* Retrait et insertion des modules sous tension
v" Modules TOR avec diagnostic évolué :
* Détection fil coupé
« Vérification sortie
* Impulsion de test de sortie
« Vérification surcharge
v" Modules analogiques :
* Résolution 16 bits
* Mise a I'échelle en flottant
» Gestion des alarmes
 Détection de dépassement de la plage
* Isolement individuel des voies
v Configuration logicielle des modules :
» Temps de filtrage ajustables
» Format de données configurables
v Détrompage par clé électronique.

Figure 2. 7. Modules E/S dans chéassis 1756-A13
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Figure 2. 8. Module d'E/S 1756

2.5.3 Modules de communication ControlLogix

Des modules de communication séparés sont disponibles pour différents réseaux.
Installez plusieurs modules de communication sur le bus intermodules ControlLogix afin
d’établir une passerelle ou d’acheminer des données de commande et d’information d’'un
réseau a un autre. Vous pouvez acheminer un message par le biais d’'un maximum de
guatre chassis (huit sauts de communication). La présence d’'un automate ControlLogix
dans le chassis n’est pas nécessaire.

DeviceNet

Figure 2. 9. Réseaux de communication
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e Module de communication EtherNet/IP

EtherNet/IP (Ethernet Industrial Protocol) est une norme ouverte de mise en réseau
industrielle qui prend en charge les fonctions de messagerie d’E/S et 'échange de
messages en temps réel. Le réseau EtherNet/IP utilise des puces de communication
Ethernet et des équipements physiques standard.

Station de travail

Ethernet ‘

ControlLogix Gateway or
ControlLogix controller

ControiNet
N =

Figure 2. 10. Communication via Ethernet/IP

e Modules de communication ControlNet

Le réseau ControlNet associe la fonctionnalité d’'un réseau d’E/S a un réseau poste a
poste, pour des performances haute vitesse. Le réseau ControlNet fournit des transferts
reproductibles déterministes des données de commande critiques.

B Station de travail

E=="]
ST

ControlNet

B

& s

- —

— Console opérateur

ControlLogix gateway
ControlLogix controller

ControlNet

Figure 2. 11. Communication via ControlNet
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e Module de communication DeviceNet

Le réseau DeviceNet établit des connexions entre des appareils industriels simples
(tels que des capteurs et des actionneurs) et des appareils-de niveau supérieur (tels que

des automates et des ordinateurs).
ControlLogix

controller
DeviceNet
G

other h e
i Sensor =

pushbutton

cluster

Input/output indicator

devices lights

Figure 2. 12. Communication DeviceNet

Modules de communication Data Highway Plus et RIO

[ ]
Le réseau Data Highway Plus prend en charge la messagerie entre les appareils. La
liaison d’E/S décentralisées permet une connexion au chassis d’'E/S décentralisées et a
d’autres appareils intelligents. Le module 1756-DHRIO prend en charge la messagerie

entre des appareils sur des réseaux DH+.
e Interfaces de connexion FOUNDATION Fieldbus

Le protocole FOUNDATION Fieldbus est un réseau congu pour la commande distribuée

des applications axées sur les processus.

Controleur
ControlLogix

-
ControlNet ?;' Dispositif de
‘ 3 liaison Fieldbus

Transmetteur Transmetteur
Actuateur

Figure 2. 13. Connexion FOUNDATION Fieldbus
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Tableau 2. 3. Comparaison entre les réseaux de communication

Application Réseau

EtherNet/IP
» Gestion de site (manutention)

» Configuration, collecte de données et commande sur un réseau a haute vitesse
» Applications soumises a des contraintes de temps sans programmation établie
» Inclusion de technologies commerciales (telles que la vidéo sur IP)

» Connexion Internet/Intranet

» Transfert haute vitesse de données soumises a des contraintes de temps
entres des automates et des dispositifs d’E/S

» Commande d’axe intégrée en réseau EtherNet/IP et sécurité

» Systemes d’automates redondants

ControlNet
» Transfert haute vitesse de données soumises a des contraintes de temps

entres des automates et des dispositifs d’'E/S
» Transmission de données déterministes et reproductibles
» Redondance Media
» Sécurité intrinseque
> Systémes d’automates redondants

DeviceNet
> Connexion de dispositifs de bas niveau aux automates d’atelier, sans les

interconnecter via des modules d’E/S.

» Données envoyées selon les besoins

» Davantage de diagnostic pour une collecte des données et une détection de
défaut améliorées

» Moins de cablage et temps de démarrage réduit par rapport a un systéme
cablé traditionnel

Data Highway
» Partage de données a I'échelle de I'usine et au niveau des cellules avec la

: ’ Plus
maintenance programmeée
» Données envoyées régulierement
» Transfert d’informations entre automates

RIO
» Connexions entre automates et adaptateurs d'E/S
» Données envoyées régulierement
» Commande distribuée afin que chaque automate dispose de sa propre E/S et
communigue avec un automate de surveillance
. _ _ Foundation

» Emetteurs et actionneurs Fieldbus Fieldbus

» Controle en boucle fermée
» Automatisation de procédé
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2.5.4 Chassis
Le systeme ControlLogix est un systeme modulaire qui requiert. Placez n’importe quel
module dans n’importe quel logement. Le bus intermodules de chassis fournit un chemin
de communication haute vitesse entre les modules et assure la distribution d’alimentation
a chacun des modules du chéssis. Le chéssis est a 4, 7, 10, 13, ou 17 emplacements.

2.5.5 Alimentation redondante

Les alimentations ControlLogix sont utilisées avec des chassis 1756 pour fournir une
alimentation de 1,2V, 3,3V, 5V et 24Vcc directement au bus intermodules du chassis.

Un systéme avec alimentation redondante fournit une protection supplémentaire de
fonctionnement pour les chassis utilisés dans des applications critiques. Les alimentations
redondantes acheminent l'alimentation jusqu’au bus intermodules du chassis Série B
ControlLogix via I'adaptateur de chassis. Pour configurer un systéme d’alimentation
redondante, vous devez disposer des composants suivants :

» Deux alimentations redondantes toute combinaison de 1756-PA75R et 1756-PB75R

* Module adaptateur pour chassis 1756-PSCA,a la place de I'alimentation standard

» Deux cables 1756-CPR pour connecter les alimentations a I'adaptateur pour chassis
1756-PSCA

» Cablage d’avertisseur fourni par l'utilisateur pour connecter les alimentations aux
modules d’entrées, si nécessaire

1756-PA75Rou f=
1756-PB75R

cable 1756-CPR  =l.| _m o | cablage
.‘2 [EEEEKK! 1 dVCflISSCur
_ L' EJI module
chassis ControlLogix - e —— d'entrées 1756

T

avec module 1756-PSCA N =1

=4 1756-PA75R ou
1756-PB75R

sof

I
I

Figure 2. 14. Alimentation redondante

2.6 Installation de I'automate 1756-L6x

L’installation de 'automate dans le chassis passe par les étapes suivantes :
¢ Installation de la carte CompactFlash dans I'automate
¢ Installation de la pile dans 'automate (mentionner la date d’installation de la pile
sur I'étiquette et attachez a I'intérieur de la porte de I'automate)
¢ Insertion de 'automate dans le chéassis
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2.6.1 Insertion de l'automate dans le chassis

Pour linstallation d’'un automate ControlLogix, les options suivantes sont possibles :

* Placer 'automate dans n’importe quel logement.
* Utiliser plusieurs automates dans un méme chassis.

Il est possible d’installer un automate ControlLogix méme lorsque le chassis est sous
tension et que le systeme est en fonctionnement.

Suivez ces étapes pour insérer 'automate dans le chassis.

1. Insérez la clé dans 'automate.

2. Tournez la clé en position PROG.

3. Alignez le circuit imprimé sur les guides supérieur et inférieur du chassis.

4. Insérez le module dans le chassis.

5. Vérifiez que 'automate est au méme niveau que 'alimentation ou tout autre
module installé.

6. Vérifiez que les loquets de fixation supérieur et inférieur sont enclenches.
Aprés avoir inséré l'automate dans le chassis, vérifiez I'état des informations de
'automate.

2.7 Commencer a utiliser 'automate
Avant de pouvoir commencer a utiliser 'automate, il faut d’abord le connecter.

L’automate 1756-L6x ControlLogix utilise un port série pour ses connexions a une
station de travail. Pour connecter une station de travail au port série, vous pouvez utiliser
votre propre cable série (longueur<15,2 m) ou utiliser 'un des cables suivants :

* cable série 1756-CP3.
* cable 1747-CP3 de la famille des produits SLC.

2.7.1 Configuration du driver série

Utilisez le logiciel RSLinx pour configurer le driver de dispositif RS-232 DF1 pour la
communication série. Pour configurer ce driver, exécutez cette procédure :

1. Dans le logiciel RSLinx, choisissez Configure Drivers (Configuration des drivers)
dans le menu Communications.
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T RELing Clossii: Daliwsmy

Fle Edi ‘iew | Communicmioss Seton  DOECEC

Cenfigure Sharcires.
Configure Chert Aoplicatons.
Confiqure: Gatrweay.

Figure 2. 15. Menu communication (RSLinx)

2. Dans le menu déroulant Available Driver Types (Types de drivers disponibles),
sélectionnez le driver de dispositif RS-232 DF1.

%2y R5Linx Classic Gateway
File Edit Wiew Communications Stakion DDESOPC  Security  Window  Help

| % S8 &lie] W

Configure Drivers

—dwailable Driver Types:

Cloze
|H5-232 DF1 devices j Add Mew. . |

' DF1 devices Help
Ethernet devices
— [ Ethernet/|P Driver
1784-KT A TH[D )P T[D)PCHE for DH+/DH-485 devices
1784-KTC2) for ContralNet devices | Status |
DF1 Palling baster Driver Corfigure...
1784-PCC for ControlM et devices
1784-PCICIS] for ControlMet devices
1747-PIC # AIC+ Driver Shartup...
DF1 Slave Driver
5-5 50/502 for DH+ devices Shart
DHa85 UIC devices
Wirtual Backplane [SoftLogi=58=., 58]
DeviceMet Drvers [1784-PCOAPCIDS A770-KFD,SDNPT drivers] Stop
PLC-5 [DH+] Ernulator driver
SLC 500 [DH435) Ernulator driver I Delete
SmartGuard USE Driver
SoftLogixG driver i

|:|:
x

dilid

Figure 2. 16. Sélection type de driver

3. Cliquez sur « Add New » (Ajouter nouveau).
4. La boite de dialogue Add New RSLinx Driver (Ajouter un nouveau driver RSLinx)
apparait. Tapez le nom de ce driver et cliquez sur OK.
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Aile] M RELIN% Classen D

%]

Chooee & nama for ine nes dmer o
(15 chawaciam madedim]

AB_OF- i

Figure 2. 17. Ajouter nouveau driver

5. Spécifiez les réglages du port série.

a. Dans le menu déroulant Comm Port (Port de communication), sélectionnez le
port série de la station de travail auquel le cable est raccordé.

b. Dans le menu déroulant Device (Dispositif), sélectionnez
Logix5561/ContréltLogix.

c. Cliquez sur Auto-Configure (Configuration automatique).

Configure R5-Z232 DF1 Devices

Dawica Mara; A DF1A

Comen Pore | C0k - Dlenaca:

Beud Beate: [13200 =] eton Nurbes. [
(Decimed
Famy. |Mane :J Ermar Chisgwng: | BCT =1
Stog Be: |1 ] Froioedl. [FulCuplsx w]
AerorLandguns

I Usa Modem Cistar |
ak | Cevical | Daiate | Halp

Figure 2. 18. Configuration automatique

6. Sila configuration automatique a été réalisée correctement cliquez sur OK.
Si la configuration automatique a échoué, vérifiez que le bon port Comm a été
sélectionné.

7. Cliquez sur Close (Fermer).

25



Chapitre 2 Automate Allen Bradley Logix5000

2.7.2 Mise a niveau du firmware de I’automate

On peut procéder a la mise a niveau du firmware de I'automate a I'aide de I'un des outils
suivants :
* Le logiciel ControlFLASH intégré a I'environnement Studio 5000
+ La fonction AutoFlash de I'application Logix Designer.
Pour mettre a niveau le firmware de 'automate :
- Identifier le firmware de I'automate requis.
- Obtention d’un firmware d’automate.
- Utilisation du logiciel ContrélFlash pour mettre a niveau le firmware.
- Utilisation d’AutoFlash pour mettre a niveau le firmware.

2.7.3 Mise en ligne avec Ilautomate

Pour mettre 'automate en ligne, vous devez spécifier un chemin de communication
dans l'application Logix Designer. Ce chemin de communication devra étre défini apres
avoir créé un programme d’automate.

1. Cliguez sur Who Active.

I Path ] g le oy

4

v [\ Fevories £ 250.0n L Salaby

Figure 2. 19. Who Active

2. Développez le chemin de communication et sélectionnez 'automate.

°min de tior

Dol 02 1756-1F61/A, 1756-IF6LA ARARAR !
i-f| 03 1756-DBI6D/A, 1756-0816D/A DCOUT DIAG i pree
H ] 05,1756-OFSYI/A, 1756-OFSVI/A XIO00KK
¥ 69 AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis

Path: AE_ETMIP-1\292. 168,136 Badoiana ') | satprojact fash
Path in Project: <none>

Figure 2. 20. Sélectionner l'automate

3. Cliquez sur Set Project Path (Définir le chemin d’accés au projet).
4. Aprés avoir défini le chemin de communication, cliquez sur Go Online (Mise en
ligne) dans la boite de dialogue Who Active.
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Witupckeowes | Bl | (1) .
~ B Workstation, NAUSMAYCTASVYI [ Gacriow )
25 Liew Gatewsys, Ethernet ——

5 &% AB_ETHIP-1, Ethemet C
L #) 192.168.1.16, 1756-EN2TR, 1756-ENRTRYC 212021900 =
i [ conriosd

= 8 Backplene, 17%-A10/A ar B s s
B Yo, 17573 Lo 1756-173/4 Logocs: [T,
) 01, 1756-EN2TR 1756 EN2TR/C 17021900 ¢ =
B 02 1736-IF6VA, 1756-TF6UA ARAAAA [
Ji 03, 1756-0B16D/A, 1756-0B16D/A DCOUT DIAG [ e
[l 05, 1736 OFEVI/A, 2756 OFEVI/A X000
© @ AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis

Close.

) '

Path: AB_FTHIP-11292. 268, 1, 35 ockplane 0
Path in Project: AB_ETHIP-1\192. 163. 1. 35\Eackpiane ) ‘—“
Gear Project Pat

S —
Figure 2. 21. Mise en ligne

2.7.4 Téléchargement dans l'automate

Le téléchargement d’'un projet dans I'automate transfére le projet de I'application
Logix Designer a 'automate.

Aprés avoir défini le chemin de communication, cliquez sur Download (Télécharger)
dans la boite de dialogue Who Active. Lisez les avertissements de la boite de dialogue
Download et cliquez sur Download.

14 Adcianmn Padrest B
1=~ B Workstation, NAUSMAYCT4SVY1
o 88 Low Gatenoys, Ethener
(0 &5 AB_ETHIP-1, Ethernet
- 192168136, 17%6-ENITR, 1756- BN TR/C 2071021900
-89 Backplane, 1756-A10/A or B
29
j 01, 1756-EN2TR, 1756-EN2TR/C 217021500
§ 02 175%.IF6UA 1756-FEVA AMARAA
‘ B 03, 175-0B260/A, 179%-08260/A DCOUT DIAG

= @ 4B _YEP-1, 1788-A17/A Virtusl Chassis

"

Fath: AB_ETHIP 31152, $68. 1. 15 Backpiane )
Path in Froject: AB_ETHIP- 11192, 368, 1. 16'\8adplane i

|

Figure 2. 22. Téléchargement de projet dans l'automate

v" Utilisation du menu Controller Status :

Pour effectuer un téléchargement, choisissez Download (Télécharger) dans le menu
Controller Status.

Offline 1. B RumM

Mo Forc=s _Qr,- Cinkine

Mo Edits Upload |

e g e [ T | J;J_ti‘-‘-‘nln-n.dt? |

Figure 2. 23. Téléchargement via menu controller status
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2.7.5 Transfert depuis I'automate

Pour transférer un projet, utilisez 'une des méthodes suivantes :
v’ Utilisation Who Active

1. Apres avoir défini le chemin de communication, cliquez sur Upload (Transfert)
dans la boite de dialogue Who Active.

[aoooomem. 7 T I Ty
3w e I =
¥ Auokiowse Refrest |
- M Workstabon, NAUSMAYCT4SVYL

v 25 Linx Gateways, Ethemet

25 AB_ETHIP1, Efhernet

§ 192165115, 17%-EN2TR, 1756-EN2TR/C 212021900
&9 Backplare 1756-A10/A cr B

Ol [0, 1755+173 LOGIXSST3, §756-L73/A LOGDSSTS Update Frmusce...|

§ 01 1756-ENZTR, 1756-EN2TR/C 207021900 —— 1

B 02 1756-IF6V/A, 1756-IFEU/A AAAARA Chose
| 03.1756-0B160/A, 1756-0BI6D/A DCOUT DIAG Hep ]

[| 05, 1756 OFEVI'A, 1756-OF5YLA OO
89 AB VBP-1, 1783-A17/A Virtual Chassis

[ ’

Fath 28_ETHIP- 10192, 163. 1. 16 Packisane
Path in Project: AS_ETHIP-11152, 163 1. 16 @ackplane D

(e Rpled Palh

Figure 2. 24. Définir chemin pour transfert depuis lI'automate

2. Cliquez sur Upload (Transfert) apres avoir Vvérifié le projet que vous voulez
transférer dans la boite de dialogue Connected to Upload (En ligne pour
transférer).

Commected To Upload T ETE LT AR -]

T [ v vy "y 7y | _vvaty e pe——  ra———yy —

Condtion: You can go orfne mirasd upbadng, (5o Crine & meameended, uriess
S5V iratrucsons Fave made: changes i the controller. and you wart 1o
(et thm e ot sk e chonges 1

Cemwmntad Ceatiitie

(Controfier Mame:  Corteolioge_S57_appication
Tyow

yph TTHELTLA Cantreilogee® 5570 Citrber
AE_ETHIP-14132 1681 6 Backolane'0
DMFDICH

e Pratection

S—
i) [—tedy,] [Fadpc | [_cmed | [_ive |
= =

Figure 2. 25. Transfert depuis I'automate

v’ Utilisation du menu Controller Status :
Pour effectuer un transfert, choisissez Upload (Transfert) dans le menu Controller Status

Offline f. & RL

Mo Forces = _ﬁn Cinling |
o Edis [ Upload. |
=EUEnEEny DDWHIDBHPG

=4 - _ ] =
Figure 2. 26. Transfert & partir menu controller status
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2.8 Organisation d’un projet Logix

Un projet est constitué de plusieurs éléments nécessitant une planification pour une
exécution efficace de l'application. Les éléments d’'une application sont les suivants :

» Taches
* Programmes

» Sous-programmes et sous programmes principals

» Paramétres et points locaux

Gestionnaire de défauts d'automate.
| Tache 32
|
Tache 1
Configuration
Etat
Watchd
Programme 1000 9
Programme 1 Programme
Sous-programme (points et
principal parametres
locaux)
Sous-programme de
gestion de défauts T
Autres sous- il -
programmes | -
Points (globaux) e Données partagées dans
d'automate Dannces dE5 tout le systeme

Figure 2. 27. Organisation d'un projet Logix5000
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. RSLogix 5000 - Pump_project [1756-161]
ile Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

o[=(d| 8 2

B of o] [Rersmaenaen -]

ffline 3{ g Path E
o Forces Pel \ _

- ¥ =S
-‘_'"f'J('f.!-.zf‘('.'",' 3§| i] o s \wm

SRS Controller Pump_project
& Controller Tags

() Controller Fault Handler

(2 Power-Up Handler 5
&£ Tasks g——— 14cChE

=8 MainTask

&% MODBUS

& B ENTREES_SORTIES

® :3, BLOCS_GENERIQUES Programme

[# L% UTILITES

=3 P101R

) Program Tags +—— Paramétres et ponts locaux

Exj Main
g Acquit\

B Cde_auto Sous-Programme
B cde_manu
B Gestion_alarmes

Figure 2. 28. Organisation d’un projet de I'automate

2.8.1 Taches

Une tache fournit des informations de planification et de priorité pour un ou plusieurs
programmes qui s’exécutent en fonction de critéres particuliers. Une fois qu’une tache est
déclenchée (activée), tous les programmes attribués (planifiés) a la tdche sont exécutés
dans l'ordre dans lequel ils sont affichés dans la fenétre d’organisation de I'automate.

a) Tache continue

La tache continue est exécutée en arriere-plan. Tout temps processeur non alloué a
d’autres opérations est utilisé pour I'exécution des programmes de la tache continue.

+ La tache continue est exécutée en permanence. Lorsqu’elle a terminé une scrutation

complete, elle recommence immédiatement.

» Un projet ne requiert pas de tache continue. Le cas échéant, il ne peut y avoir qu’une

seule tache continue.

b) Tache périodique

Une tache périodique exécute une fonction a une fréquence donnée.
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 Lorsque le délai alloué a une tache périodique arrive a terme, celle-ci interrompt la
tache continue, est exécutée une fois, puis redonne la commande a la tache continue,
la ou cette derniére a été interrompue.
* L’intervalle est limité d’'1ms a 2000s. La valeur par défaut est de 10 ms.

On peut créer jusqu’a 32 taches périodiques et attribuer une priorité a chacune d’elle :
- la tache ayant la priorité la plus élevée interrompt toutes les taches de moindre
priorité, et elle peut interrompre plusieurs fois une tache de moindre priorité.

- les taches de méme priorité sont exécutées par intervalles d’1 ms.

[ o Task Properties - ManTask -ii_ E of Task Properties - MamTask = E
General  Confguration’ | Frogram / Prase Schedus | Meatar General | Corfguatan | Program / Phase Schedule | Mongor
Type. o— ] Tyoe Parode -
Wachsog “:C,I'Z' = g Penn ma
Disable ."\.(':f‘-'.".-;?‘-'frt\.ﬁ Processng To Paduce Task Overhasd Pody w Lows Nanber Yields Hgher oty
nhibt Task Watchdeg 00,000 e
Disable Automate Outpet Processing To Reduce Task Overhead
inhbt Task
Ok | | Conce Hep OK Corel Heb
Figure 2. 29. Propriétés de la tache
Tableau 2. 4. Exemple, ordre d'exécution des taches
Tache | Typedetache Priorité Temps d’exécution
1 périodique, toutes les 20 ms 5 2ms
2 périodique, toutes les 10 ms 10 4ms
3 continue aucune (la plus faible) 24 ms
Legende : La tache est interrompue {suspendue) - La tache est en cours d’ exécution.
Téche 1
Tache 3 |
5 10 15 20 25 30 35 40 45 50

temps écoulé (ms)

Figure 2. 30. Exemple, ordre d'exécution des taches
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2.8.2 Programmes

Un programme est une subdivision d’'une tache. Lorsqu’une tache est déclenchée, les
programmes planifiés de la tache sont exécutés intégralement du premier au dernier.
Chaque programme contient des points, un sous-programme principal, d’autres sous-
programmes et un sous-programme de gestion des défauts en option.

2.8.3 Sous programmes

Un sous-programme est un jeu d’instructions logiques rédigées dans un langage de
programmation, tel que la logique a relais. Les sous-programmes fournissent le code
exécutable du projet dans un automate.

Chaque programme posséede un sous-programme principal. |l s’agit du premier sous-
programme exécuté lorsque I'automate déclenche la tache correspondante et appelle le
programme associé. Pour exécuter un autre sous-programme dans le programme, utilisez
une instruction JSR (Saut vers sous-programme).

Il est également possible de spécifier un sous-programme de gestion des défauts
facultatif. L'automate exécutera ce sous-programme s'’il rencontre une erreur d’exécution
d’une instruction dans n’importe quel sous-programme associé au programme.

2.8.4 Parametres et points locaux

Le nom du point permet d’identifier la donnée et d’effectuer les actions suivantes :
» d’'organiser les données pour reproduire le mécanisme.
* Documenter I'application au fur et a mesure de son développement.

x
Name; IMmm_‘Slard
Description: ;] ﬂj

_'J Help |

Tag Type: ¥ Base

" Alias

" Produced ’W_j

" Consumed
Data Type: IBODL _I o _J
Scope: |MainPiogram |
Style: IDa:(ma1 L]

Figure 2. 31. Créer un point
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Tableau 2. 5. Propriétés des points

Propriété Description

Acceés définit quels sous-programmes peuvent accéder aux données

Nom identifie les données (Des points ayant des acces différents peuvent avoir
le méme nom.)

type de définit 'organisation des données : bit, nombre entier ou nombre a virgule

données flottante

Tableau 2. 6. Types de données

Pour : Sélectionnez :
équipement analogique en mode virgule flottante REAL
équipement analogique en mode nombre entier (pour des INT
fréquences d’échantillonnage trés rapides)

caracteres ASCII chaine

Bit BOOL
Compteur COUNTER
point d’'E/S TOR BOOL
nombre a virgule flottante REAL
nombre entier DINT
Séquenceur CONTROL
Temporisateur TIMER

it R5Logix 5000 - Sulzer_SKIKDA in Sulzer SKIKDA 23072017 |

Fils Edt Miew Search Loge Communiczhons Taools  Swindow  Halp

B|S|=| S| &Rl ] [kevmahamm =l Sl = e @lal
Offline 1. F AN e | B ot [ DRIV ~] |
Ko Farzas L :: DET
Mo Edks g;l—ﬁ,o 8 SN =0 = S B R | 0|
Fledundancy L] ll 1| k |\r—,wo| Moz £E0 A [MmenCourtar & INQUbiOiolt A Compare
=43 Controlir Suzer_SKIEDA Scops | [ Sukw skikDA =] _ Show | showan
Contriler Tage Ham= o [Walus €|Fome Mose  + | Sl [Dala Type: Descrption
1 Eentraler Pauk Hardler [+ BIT_INTER 1004 Dcimal T
7 Power-Up Handler
S5 Tade [H-C_I0IR_TSH Lot 1.3 C_TOR
(il 53 MainTzsk | |FH-CmRA_TSHA [ [ [C_TOR
153 Parind_L00rns [+ C_10R_YSH foant Joer} C_TOR
i = RS [H-C_1TIR_WSHH Qoaal) Jooi} C_TOR
m%zmggﬂaus N EDRE [ [ (CTOR
B Lé;‘"" [#-C_10TALS oont oot L_TOR
7 Wredheduled Programe | Pheses [H-C_118_P=HH {eet 102} C_TOR
Matic Grrps | |H-C 18 PSLL {o.ab 1ok |C_TOR
HE---_‘I Urgrouped fiss | [ Ca2FT ook Jaadd C_Ana_lneut
3 Trends I
-C_1Z1_FT C_Ana_lneut
=145 Data Types g-c_mﬁ AT i : : i E_TBZJW
Lt User-Defined = L -

Figure 2. 32. Exemple points du controleur

2.9 Planification des taches du projet

Pour identifier les taches, les programmes et les sous-programmes de la logique, il faut
effectuer les étapes suivantes :

v Définition des fonctions du projet

v Attribution de chaque fonction a une tache
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2.9.1 Définition des fonctions du projet

L’un des premiers choix a faire pour développer un projet Logix5000 est de définir les fonctions
(opérations) de la machine ou du procédé.

1. Identifiez les fonctions (opérations) importantes de la machine ou du procédé.
2. Choisissez le langage de programmation qui correspond le mieux a chacune des fonctions.

Tableau 2. 7. Critéres de choix de langage pour une fonction

En général, si la fonction ou le groupe de fonctions représente Utilisez ce langage

Une exécution continue ou paralléle de multiples opérations (non | logique a relais
séquentielles)

Des opérations booléennes ou sur bit

Des opérations logiques complexes

Un traitement de messages ou de communications
Un asservissement machine

Des opérations que le personnel de maintenance peut avoir a interpréter
pour dépanner la machine ou le procédé

Un procédé continu et une commande de variateur diagramme de blocs
Un contréle de boucle fonctionnels

Des calculs de débit

Une gestion de haut niveau de multiples opérations graphe de

Des séquences répétitives d’opérations fonctionnement

Un processus de traitement par lots séquentiel (SFC)

Une commande de mouvement avec du texte structuré

Des commandes machine

Des opérations mathématiques complexes texte structuré

Des calculs sur fichiers ou en boucle

Le traitement de chaines ASCII ou de protocoles

2.9.2 Attribution de chaque fonction a une tache

Une fois défini les fonctions (opérations) d’'un projet, utiliser les différentes options de
la tAche pour lancer I'exécution de chaque fonction.
1. Déterminez le déclencheur pour chaque fonction (lorsque la fonction doit étre
exécutée).
2. Selon le déclencheur de la fonction, choisissez une tache dans laquelle exécuter la
fonction.
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Tableau 2. 8. Attribution fonction - tache

Si une fonction est exécutée

Alors

a une fréquence réguliere (ex. : exécution
d’'une boucle PID toutes les 100 ms)
tres rapidement

attribuez la fonction a un sous-programme
dans une tache périodique

lorsqu’un événement particulier ou un
ensemble de conditions logiques se
produisent en permanence

attribuez la fonction & un sous-programme
dans la tache continue (MainTask)

lorsqu’il se produit un défaut suffisamment
grave pour que I'automate s’arréte

attribuez la fonction & un sous-programme
de gestion des défauts

Conclusion

Au début de ce chapitre, on a parlé de l'automate logix5000 en citons ces
caractéristiques et différents modules (contréleur logix5561, modules de communication,
E/S, alimentation). Ensuit on arrive a expliqué les différentes étapes pour la configuration

et la création d'un programmable.

35



Chapitre 3

Controle-Commande de
I'électropompe principale

d’expédition



Chapitre 3 Contréle-Commande de I'électropompe principale d’expédition

3.1 Description du groupe principal d'expédition

Le groupe principal d’expédition constitué d’'une pompe principale SULZER, modele
14x14x19C MSD-D a deux étages, couplée a un moteur électrique ABB modele AMD
710X2T BSBM de 2450 kW a 2983 RPM, a travers un variateur de tours du type VOITH
562 SVNL 33G2. Le réducteur hydraulique a la possibilité de modifier le nombre de tours
de la pompe par rapport au moteur, en garantissant la possibilité d’envoyer plus ou moins
produit selon la requéte de I'opérateur.

Vu que la performance du moteur électrique n’est pas influencée par le pourcentage
de charge demandée, on peut affirmer que la performance totale du systeme
pompe/moteur/réducteur dépend exclusivement de la performance hydraulique de la
pompe et des pertes du réducteur hydraulique.

Moteur Electrique Coupleur hydraulique Pompe principale

Accouplement \Cc“uplemem’_l_/ﬁ—‘ﬁ“
DW =0 \ .
3
4= —— &l I
1 3 i

Systéeme de lubrification

Pressurisation des garnitures
mécaniques

Figure 3. 1. Groupe électropompe principale

Figure 3. 2. GEP vue coté pompe et coté moteur
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3.2 Instrumentation du groupe principal d’expédition
3.2.1 Systéme VTMS 3500

Les parametres de vibration, déplacement et température sont contr6lés par un Rack
Bentley Nevada 3500. La communication entre 'automate Allen Bradley et Rack VTMS
assurée via un réseau ModBus.

a) VTMS Pompe

Températures butée
TE1S et TE1NA

PRV o R
. Températures palies
TEW

Vibratons
VXELIZ et VWEIR2

Températures palier
TR

Figure 3. 3. Capteurs VTMS Pompe

b) VTMS Coupleur hydraulique

Temperatures paliers
TE140/ TE141 / TE142

1 o kY e
Vibrations Vibrations
VXE141 et VYE141 {7 ] WXE142 et VYE142

\Vitesse d'enfrée ,
KF / KT 146

Vitesse de sortie
KF /KT 1458

Niveau caisse a huile

Température hulle d'ecope s

TT143

Figure 3. 4. Capteurs VTMS Voith
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c) VTMS Moteur électrique

Vibrations Palier |
VXE161 et VYE162

|

I :
f i i

|

IH

.| VXE163 et VYE164

Vibrations Palier

iy

Température Palier

TE161

Température Paller
TE162

‘ Températures Enroulements ‘

TE163 a TE168

Figure 3. 5. Capteurs VTMS Moteur

Tableau 3. 1. Seuils d'alarme et déclenchement VTMS

Variable

TAG

Alarme haute

Alarme trés haute

(déclenchement)

Températures paliers et

; TE131, TE132, >03° C >00° C
butée de pompe
TE133, TE134
Température corps de TE135 >52°C >63°C
pompe
Vibrations paliers de pompe | VXE131/VYE131l et | >119um >160um

VXE132/VYE132

Déplacement axial arbre de

ZT135 et ZT136

>+0.05/-0.22mm

>+0.07/-0.25mm

pompe

Température paliers moteur TE161 et TE162 >90° C >100° C
Température enroulements | TE163 aTE168 >140°C >145°C
moteur

Vibrations rotor du moteur VXE161/VYE162 et | >40pum >63um

VXE163/VYE164
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3.2.2 Systéme de pressurisation des garnitures mécaniques
Se compose de :
-Un accumulateur & membrane isole le gaz de pressurisation du liquide de barrage.
-Un refroidisseur est inclus dans la boucle de circulation pour refroidir le fluide de barrage.
-La circulation est générée par un anneau de pompage sur la garniture.

Event vers
zone s(re

© ©

T ENER Q)
Entrée
remplissage
accumulateur

H: Pressostat (Repére PID: PSL171/PSLI81)
Tarage 8bar

L: Soupape (Repere PID: PSVI71/PSV K1)
Tarage 70bars

A: Accumulateur (Volume 321) M: Raccord rapide
Pression de gonflage a I'azote 7bar N: Réfrigérant a air
O: Soupape (Repere PID: PSVIS2/PSV172)
D: Thermometre (Repere PID: TI170/T1180) Tarage [2bar

Figure 3. 6. Systéme de pressurisation des GM

B: Manometre (Repére PID: P11 70/P1180)

3.2.3 Systéme de lubrification

—i—p  Paliers moteur

#—) Paliers et butée pompe

Flltres
———>  Paliers coupleur .
P Commande d'écope

P
i
Vanne thermosiatique |
I 4 -
4 -
1
1
5

Réfrigérants hulle de travail I 8§ ]}

i
F N i

auxiliaire

s

Pompe atfels i c Retours

Retour au
carter

Vanne de

contrile de ——+ .
pression | T
4

Figure 3. 7. Systéeme de lubrification

Réfrigérants huile d= graissage |—l/

EI Réchauffeur
||

F 3
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3.3 Unité de Contréle Pompe

Chaque pompe a sa propre unité de contréle UCP
Chaque UCP de chaque pompe d'expédition a son HMI.
Les objectifs principaux de I'unité de contréle UCP du groupe électropompe sont :

* L'exécution des séquences opérationnelles de la pompe d'expédition et des
équipements directement reliés (moteurs, vannes reliées et auxiliaires), en conformité a
la consigne du systeme de contrdle de station, envoyée par la ligne série redondante de
communication de controle.

+ L'exécution des séquences d'émergence de I'électropompe d'expédition et des
équipements directement reliés (moteurs, vannes reliées et auxiliaires), en conformité a
la consigne du systéeme de contrdle et de sécurité de station.

* Les fonctions d'interface operateur de supervision et controle.

Panel PC
HMI — Ecran tactile

(Interface Homme
Machine)

Figure 3. 8. UCP vue d'extérieur
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Transformateur 230/230 - ——
(Séparateur) Relais de sécurité
: PILZ

2 Convertisseurs
230V/24V
(Redondance)

| Disjoncteurs

Cartes
Entrées/Sorties

2 Automates Allen
Bradley
(Redondance)

Isolations
Galvaniques

Figure 3. 9. UCP vue de l'intérieur

Rack Bently Nevada
VTMS

HMI Vue arriére

Figure 3. 10. UCP vue de l'intérieur rack VTMS
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Rack Bently Nevada
VTMS

Bomniers de
raccordement

Figure 3. 11. UCP face intérieur

3.4 Architecture du contrble du GEP

Actionneurs

Figure 3. 12. Architecture de contréle du GEP
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_ r
| SKID POMPE | UCP POMPE PRINCIPALE
| PRINCIPALE : I

|
|
I
| |
I I

|
|
|
|
|
|
|
| | |
| | : \'\ HMI
| I Température
I I enroulements moteur |
: | | oo | o
| | ii
| | I ii
| I
| |] |:|| Auzxiliaries Instruments Modbus
: | I Modns
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

| w

|
[ I
' [

F 3
v

DCS

Coupleur hydraulique
systéme

"

| SAFETY

I RELAIS

Coupleur hydraulique | ESD Lockout
systéme |

e e o —— — —

EQUIPEMENTS |
HORS SKID

(Vanne de
recirculation,

pression :l.s‘l)l]'ﬂhm.l | Status IMarchefarrét commandes
|_dere foulement...) | Anét durgence

MCC

|
|
[

Figure 3. 13. Architecture de controle UCP

3.5 Logique de démarrage/arrét de la pompe

Chague pompe est douée d’une logique de démarrage/arrét de la machine qui se
trouve dans 'automate de 'UCP de la machine. Chaque logique peut étre activée de :
- salle de contrdle, au niveau du DCS (HS-174A/184A/194A pour la marche,
HS-174B/184B/194B pour l'arrét)
- salle de contrdle, au niveau du synoptique (HS-175C/185C/195C pour la marche,
HS-175D/185D/195D pour l'arrét)
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- panneau de contrble de la pompe (UCP) (HS-175A/185A/195A pour la marche,

HS-175B/185B/195B pour l'arrét)

- bouton poussoir local installé en proximité de la pompe (HS-173A/183A/193A
pour la marche, HS-173B/183B /193B pour l'arrét)

- systtme SCADA (HS-174C/184C/194C pour la marche, HS-174D/184D/194D
pour l'arrét)

L’activation des logiques 1-1115/I1-1125/1-1135 est possible seulement si le sélecteur
manuel/automatiqgue de la pompe, HS-175E/HS-185E/HS-195E, est positionné sur
«AUTOn». Si le sélecteur est positionné sur « MAN », 'activation des logiques est possible
localement ou par le bouton poussoir sur le panneau de control de chague pompe.

Avant d'activer la logique de démarrage, I'opérateur devra avoir vérifié, au minimum, que:

- les lignes sont pleines de liquide.

- la pompe doit étre pleine de liquide et elle ne doit pas avoir des bulles de gaz a
l'intérieur; pour cela, avant du démarrage aprés une longue période d’arrét ou apres
un glissement des lignes, il faut procéder a l'ouverture des vannes d’envoi
manuelles positionnées sur la caisse des pompes et a l'opération des systemes de
contrble relatifs

La logique a effet seulement si les conditions minimales suivantes sont satisfaites:

- les vannes automatiques en aspiration/refoulement/recyclage (MOV-116/117/118,

MOV-119/120/121, FV-119/120/121) sont en position de fermeture

- le niveau du bac de détente et du réservoir de slop D-104 est au minimum

- lalogique d’arrét d'urgence général de station I-1000 n’est pas active.

Une fois active, la logique active les actions suivantes:

1. ouverture de la vanne d'aspiration MOV-116/117/118
2. dés que la vanne en aspiration est complétement ouverte (signal ZLH),
mise en marche de I'électropompe
3. controle de la vanne de recyclage FV-119/120/121 pour rejoindre les
conditions de débit minimum en fonction de la pression différentielle
mesurée entre refoulement et aspiration (en considérant aussi la densité
moyenne du condenséat) et de la vitesse de rotation de la machine;
I'acquisition de la valeur de hauteur différentielle conjointement a la courbe
caractéristigue, a la vitesse de rotation et a la densité du produit en
expédition fournit le calcul estimé du débit que la pompe est en train de
refouler. Etant donné qu’a chaque vitesse de rotation un débit minimum
est associé (autant mineur quant mineure est la vitesse de rotation), lTUCP
peut, en chague moment, savoir si le débit actuel d’expédition mesurée
en refoulement est majeur ou mineur du débit minimum
4. a la réalisation de la vitesse minimale, ouverture de la vanne de
refoulement MOV-119/120/121.
La méme logique peut étre utilisée pour I'arrét de la machine. Une fois active, la
logique:
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1. diminue la vitesse de la pompe jusqu’a la valeur minimale

2. arréte le moteur électrique

3. ferme les vannes d’aspiration/refoulement MOV-116/117/118 et MOV-
119/120/121

ESD Dégagis.
harres acquiftées
2 Pas d'rrét d'argence
l 2 Pas de nivean bhas caisse i huile
Unité de lubrification preta | i ¥ Pas delzut nsotesr pampe hoile snxilisive
démarrer
I = Démmrrege unite de ventiluiton {bwdle trovail of hoike)
BP Start Unité L Inmaryape anité de vealilotion parnitares mécamigoe
@: de L 2 Inmarrape lnbrificotion: pompe ouxilisire
Iubriffcation
% Ecape coupleur on pusition mindmale

TEMP: Jmin

SOnverture vanne aspirstion ef refmdensend

| T Packupe prét

“Anterisation démarrape packnge

< Proocss prél

? Mmarrer motenr principal

!

Pompe en fonctionnement

Figure 3. 14. Séquence de démarrage

'
' . "

B Numéro de séquence
]

' ’ ' '
,---1 Etat PU ’f' ,-+ Dol 'action doit étre effectuée ymm————— 1 Description action
S ; . ; :
" i r 'I
|| ARRET URGENCE PU ||E | 1.1 | HMI Acquitter les barres de sécurité

|| ARRET NORMAL PU "m | 12 | HMI ou BP local (2) | BP start unité de lubrification engendre les actions automatiques suivantes:

Démarrage unité de ventilation réfrigérant huile de travail et lubrification
Démarrage unité de ventilation réfrigérant gamiture mécanique

Démarrage unité de lubrification (3 minutes avant démarrage de la pompe —
prélubrification)

Ecope coupleur (Scoop tube) en position minimale: 0% (action automatique)
Ouverturerir vanne aspiration puis refoulement et vanne de recirculation aprés
prélubrification effectue

POMPE PRINCIPALE :> | 1.3 | DCS ou HMI (1) Avoir éEquipement "prét a démarrerattente process prél” — attente conditions de démarrage]
ARRETEE venant du DCS actifs
| 134 | DCS ou HMI (1) Avoir équipement "prét i démarrer” |
| 154 | DCS ou HMI (1} |Dém:1ner moteur principal en appuyant sur "marche” de la vue principale |
| 165 | DCS ou HMI (1) lEmpe coupleur (Scoop tube) = vitesse de consigne DCS ou HMI (suivant rampe a définir) |
POMPE EN FONCTIONNEMENT

Figure 3. 15. Séquence de démarrage (analyse fonctionnelle)
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Arret pompe demandé
@= ou Trip pompe

i
Démarrage lubrification
forcée [Automatique)

'

MOTEUR
ARRETE

A 4

Process en configuration arreét

-Fermeture Vanne Aspiration

# Lorsque la vitesse de la pompe est nulle

-Fermeture Vanne Refoulement

Temporisation 10 minutes

= Arrét lubrification

#Arrét réfrigérant huile de travail et
lube

= Arrét Ventilation

Figure 3. 16. Séquence d'arrét

POMPE EN |
FONCTIONNEMENT | =—

P2

1 | SNCC ou HMI{1) (3) | Amét pompe demandé ou arrét siute mp pompe

2.2 HMI Démarrage lnbnfication forcée (action sutomatique)
% MOTEUR ARRETE
il HMI Mettre le process en configuration arrét en fermant fes

vannes refoulement — MOV119* et aspiranon — MOV 16

| 32 | HMI Améter 1a lubnfication (10 minutes aprés amrét de la pompe)
Augrér de la ventilation des réfrigérants huile de travail er lube
Agrét de la ventilation des refngerants garniture mécanigque

HMI: Human Machine interface

ARRET TOTAL PU ::> Action manuelle

Dépressunisation pompe principale

DCS: Distributing control system

ESD: Emergency ShutDown System
PU: Package Unit

Figure 3. 17. Séquence d'arrét (analyse fonctionnelle)
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3.6 Programmation sur RSLogix5000

Lorsqu'on a défini notre cahier des charges et planifie les fonctions des taches
(démarrage, d’arrét, fonctionnement normal, alarmes, régulation, trip et shutdown...),
maintenant on passe a I'étape de création de notre projet sur le logiciel RSLogix5000 :

v Apres linstallation du logiciel RSLogix (v 15.02.16.00) sur le PC windowx XP SP2,
on lance le logiciel RSLogix5000 a partir de la liste des programme dans menu
démarrer

T WRRAR v

@ Control Builder | & Internet Explorer

4 msm
#d RoLogic S000E X
=8 Series ' |$] Outlook Express d

.| Remote Assistance

@% RShetiwarsx For e indows Media Player.
A Windows Messenger
%RSHM Classic @ ‘Windows Mavie Maker FactoryTalk Ackivation I;
! = 7 ¥ ) Ubilities >
@ hotepad {T) Security Task Manager P 7] FactoryTalk Tools K
[T Realvhc ¥ ) Rsins ’

ContralfLASH - 4 pdobe Reader 7.0 @ RSLogix 5000 Enterprise Series
3 |‘_§Q R5Logix S000 Tutorials and Demos
» 9 RsLogix 5000

& RSlLogix 5000 - Sulzer_5.., | 1 20.bmp - Paint |

Figure 3. 18. Exécution de logiciel RSLogix5000

v Dans le menu « file », sélectionnez « new », ensuit on choisit le type du contréleur, la
révision du logiciel pour ce module, son nom et emplacement dans le chassis.

[ RSLogix 5000 .
File: Edit Wew Search Logic Comrmpicabions Tools  Window  Help

al=a] 5| slE@] =l [oewormem ] solsolsl Bl =] @lal]

No Conuoller 1, ™ AN pog - | Path: [BE_DFT-181 E | i—,;”
He Foroes |t P 0k, qp I T
N Frfits @ ,—ﬁ,tT K R I = e R | 0|
Redutidatcy ] il A \Favorites ABF A TimerCorter A Tnpuiicurent A& Compsre

New Contraoller i |

‘Wendor: Allen-Bradiey

Type: §170E-LE ControlLogisa561 Controller g OK

Fievigion: Catcel |

W Redundancy Enabled Help

Mame: I Controller Sulzer_SKIKDA

Drescription: =]

s
Chassis Tupe: I1?58+’.\1 0 10-Slat ControlLogix Chassis j
Slat:: H Satety Bartrer Slot;
Create Inf IC:\F!SLogia 50004 Projects Browse... |

Figure 3. 19. Créer nouveau contrdleur
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On peut modifier les propriétés du méme contréleur, par contre le changement du contréleur peut
affecter le programme.

j& Controller Properties - Sulzer_SKIKDA - | Ellll ?l-m == ————
Date/Time Advanc:edl SFC Executionl File I Hedundanc:yl Morvaolatile Memoryl Memoryl T0R
General Serial Port I System Protocal I User Protocal I ajor Faults I Minar Faults | TOR
TOR
“endar: Allen-Bradley T0R
Type: 1756-LE1 Coantrallogix5561 Contraller Change Contraller... TOR
) TOR
Revision: 15,60 T0R
Mame: |Sulzer_SKIKDA, 0]
Ana_lnput
Descrpion | zl
LI Changing the controller type will change, delete, and/or
! |nva|_|date the_contloller properties and other project data
Chassis Type: |1?58-A4 4Slot ContralLogis Chassis j that iz not wvalid for the new contialler type.
— From
Slat: ID =l
= Type: 1756-LE1  ContralLogix5561 Contraller
Revision: 15.60
~ Ta
Type: 1756-L61 1 Controller g
Revision: |15 '”
Ok I Cancel Aipply
C_171R_PSL fooah Hoooh
C_191R_PSL (oo} o T Cancel | Help
- 2MRE MY T

Figure 3. 20. Modification propriétés du contrbleur

v" En suivons les étapes de programmation dans le chapitre précédent, on arrive a la création
du tableau des tag (tableau des mnémoniques)

[ &l A) H ] ] 8 ] o A e ] L]
Hodrdmey 33 B Ais P ravernen (R T i
= S MainTash
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gﬁwm Fogs
Man

(B foquit

(Bl <de_auwn

[H e many

{H) Cosbon_vames
\H] Geshon_Barm_Secu
(| Sesbor_Lozal_Remte
-] Gestion_pegl

- ] trtetack

{H] Modbus

1B Seourites

=

i on - [

1 STOF _LUEA] !
—

DOALDWOIR | LLBRI BF_ARRET C_MI0IR WAL
e —3 o

D_CITIR_ 0L D_RLDONDIR

5 b1k _sn_ol

Figure 3. 21. Sous-programme de commande du circuit de lubrification
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Figure 3. 22. Tableau des ta
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Chapitre 3

Contréle-Commande de I'électropompe principale d’expédition

Exemple de configuration modules E/S

Type:
Yendor
Parent:

M ame:

Description:

Bevizion:

Comm Earmat;

Il Module Properties: CN_deporte:7 {1756-IF16 1.5}

General | Connection Mn:ndulelnfn:nl En:nnfiguratin:nnl Ealil:nratin:nnl Backplane

1756-IF16 16 Channel Mon-lzolated Yaolkage/Current Analog [nput
Allen-Bradley

CH_deporte
|Emm_1 Sigt: |? 5‘
I =
=l
IFI:::at [rata - Single-Ended Mode - Mo Alarm j
|1_ Iﬁ Electronic Feping: | Compatible Keying j

Statuz: Offhne

(] I Cancel | Apply

E I

1 | 3 H Interlock A 7 FIN A A _Main hloop A4 Gestion_Barre_Secu A (4 |

Figure 3. 23. Propriétés module entrée analogique

3.7 Interface homme/machine

Chague HMI sera I'unité Eng/Op HMI de la pompe, disposée pour les modifications de
la configuration et des logiques d'opération du groupe. L'HMI sera normalement utilisées
comment OP HMI pour le monitorage et l'opération de la pompe et unité de

communication au DCS de station avec une liaison redondante RS485 Modbus.

3.7.1 Conception de l'interface opérateur HMI

Afin de terminer la création du programme, on va aller de créer une représentation
graphique de ce programme via interface graphique HMI.

Pour exécuter le logiciel Factory Talk View studio : dans « Tous les programmes » du
menu « Démarrer »: choisir, dans I'ordre, « Rockwell Software », « FactoryTalk View» et
cliquer sur « FactoryTalk View Studio ».
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Chapitre 3 Contréle-Commande de I'électropompe principale d’expédition

O —

[@ hp deskjet série 9600 3
@ FactoryTalk View Studio @ FactoryTalk Activation
é St Yiden mods bo OpeneL [@ DriveEprorer.Application 3 [@ FactorlvTalk Tolols
2 FactoryTalk view Studio [@ RSLogix 5 English 3
ﬂt RTO%O [@ LOGO!Saft Comfark w&.0 4 [@ R3Logix 5000 Enterprise Series 4
— 7 siemens LOGO!Soft v | B RsLogix 5000 Tools v
% R5Line: Classic [@ Google Chrome 3 @ Lltilities 3
I vaskawa v | ) BOOTP-DHCF Server ’
I Lablack v ) RsLinx C
[@ GUNT 3 E FactaryTalk Adrinistration Console

T I »
B L5 [ = [@ Logitech Ml FactoryTalk

@ Tools 4

— @ RealvhC 14 [E FactoryTalk Yiew ME Station

@ LogMeIn

[T Rsetwors

Figure 3. 24. Exécution du logiciel Factory Talk View

A I'ouverture du logiciel « Factory Talk View »
Cliquer sur I'onglet « New »
Donner un nom a l'application
Cliquer sur « Create » pour créer la nouvelle application

FES8 Ds 2k o |

uplgrgr New/Open Machine Edition Application @ :
New I Exisling,
Application name:  [INTERFACE_DPERATEUR
Description:
Language: _:]
Create Import... Cancel I

Figure 3. 25. Création d'une nouvelle application

On passe a créer un lien de communication avec l'automate, cliquer sur le « + » de,
«RSLinx Enterprise»
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8} FactoryTalk View Studio - Machine Edition
File ‘iew Appbcation Tools ‘Window Help
| &= E

B BL RSLirs Erberpeize
= [ System -

Application I Comrmunicaions ]

Figure 3. 26. Etablissement d'un lien de communication avec l'automate
Double Clic sur « Communication Setup »

Heciperius Setup
e RecipeFlus Editor
EI Eg F5Linx Enterprize

P b Elﬂ Comrunication 5 —
L

Application Iﬂnmmunicaﬁnns I

Cliquer sur « Terminer » pour confirmer la création d’une nouvelle configuration

RSLinx Enterprise Configuration Yizard

A configuration file containg infarmation about devices, drivers, and
netwarkz. Select the source far thiz offline configuration file:

* Create a new configuration.

Copy an exishing configuration fram a
presviously created project.

Copy the configuration that iz currently
unning on thiz workztation,

<F'récédent| Terminer I Annuler |

Figure 3. 27. Confirmation d'une nouvelle configuration
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Une nouvelle fenétre s’ouvre et on clique sur « Add »
Donner un nom, par exemple P101R

Device Shortcuks Design [Local) l Frurtirne (T arget) ]
add ‘ Remaove | |

Copy from Design ta Runtime

#{P 101R - = RiSLing Enterprise, C2708-74819
+-E3 1739-A17, Backplane
-5 EtherMet, Ethernet

Figure 3. 28. Ajouter un nom a la nouvelle configuration

Cliquer sur « + » de « EtherNet, Ethernet »
Sélectionner I'automate qui contient le programme, et cliquer sur « Apply »
Ensuite cliquer sur « Copy from Design to Runtime »

Diesign (Local] | Runtime [T anget) ]

Copy from Design to Runtime |

- Q RaLinx Enterprise, C2708-74519 ~
+- B3 1789-417, Backplane

B crhmchlak CHhavmak

Cliquer sur « OUI », enfin
Cliquer sur « Verify »
Cliquer sur « OK » pour confirmer le tout

o W
RSLinx Enterprise [ X | S2E), Et

The Runtime (Target) configuration and shartcut definitions will be replaced
with a copy af the Design (Local) configuration and shortcut definitions, :I
Browse, ..

Do wou wank bo continue?

o khis shorbcut,

k. I Ear‘u:el| R-’erif_l,l| Help|

Figure 3. 29. Fin de configuration d'une communication
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3.7.2 Elaboration de I'interface opérateur

Apres I'établissement du lien de communication avec I'automate la fenétre ci-dessous
s’ouvre

i Factorylalk Vievw Studio - Machine Edition
File:

Wiew  Application  Tools  wWindow  Help

| =& |0 2|

Explorer - INTERFACE_OPERATEUR
- Local [C2708-74819)

=l % INTERFACE_OFERATEUR

=l &1 INTERFACE_OFERATEUR

=123 System

Project Settings

&= Runtime 5 ecurity

Diagnostics List Setup

Global Connections

Startup

B- a Hidl T ags

ﬁ Tags

L__I a Graphics

Add Component Into Application. ..
Import and Export. ..

[# Parameters

----- % Local Meszzages

B- a Alarms

N @, .-'fxlarm Setup F

.;r—a..- —

Application l Cammunications I

Figure 3. 30. Fin de I'établissement d'un lien de communication

Clic droit sur « Display »
Clic sur « New »
Une nouvelle fenétre s’ouvre pour faire notre « design »

&) FactonyTalk View Studio - Machine Edition E]
File Edt Wiew Objects Arrange Animation Application Tools  Window Help
FECIREZ e et mEmaloablG DS @D s

I

RDABOCOZNVANDODRBPeBScm R EmmBEREBE S
MuBNBE4rd=d )P ryaFg2EREEREARSOEAEES

Explorer - INTERFACE_OPERATEUR

=12 Local [C2708-74819) ~

=H % INTERFACE_OPERATEUR

B & INTERFACE_OPERATELIR

=53 System

E =] Project Settings

& Huntime Security

Diagnostics List Setup
Global Connections
Startup 4

D-a HHI Tags 3

g Tags

L__|- ‘% Graphics

[#- Dizplays
Global Objects
[+ Libraries

[+-fal Images
@_ Parameters <

Application | Communications EUnt\tled AN

ﬂ“@RSLlnx Enkerprise: loading FactoryTalk data server ‘$Local:INTERFACE OPERATEUR:RSLIN: Enterprise’ from configuration il ., %\ Qlearl Clear Al ||
L

A

IS Untitled - /INTERFACE_OPERATEUR/ [Display)

%

%
|+

Figure 3. 31. Fenétre de création du graphique
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Pour I'insertion des éléments graphiques cliquer sur 'onglet « Objects », aprés choisir
I'élément a partir de la liste des objets, a I'aide du curseur de la souris, étirer pour dessiner

@',F FactoryTalk Yiew Studio - Machine Edition

File Edt  Yiew EE0CC8 Arrangs  Anmation  Applcation Tools Window  Help
G & || St > = = L ST MM ea DSy
Rotate e iy p—
kO AZ : ’DDGQE'@‘EE@'E’A 2 S E GRS %
(] xa B} B 0 e FE RPN SO ROS AL G
Extplores - I ..._ Mumeric and String ¥ Maintained
~ . ] 1 e
< }'1;&:“1:% Displary Naws " Laket titled - JINTERFACE OP ERATEURSS ([Display)
= M Indicatr B ghistate
=2  Gaygeand Graph b [nterocked
Trendng b Ramp
RecpeFius ¥
Key ’
_ o Advanced ’
o ActiveX Cortrol...
o Tmpeet..,
Global Objects
[] Libranes
+ Images o
[5] Patametess || 1= >
Npplication | Comnicston: | R Unitled - AN
|3'-JJ RSLin Enterprise: FactoryTalk data server '$Local: INTERFACE_OPERATELIR RSLin: Enterpeise’ from corfiguration fil... - | Cleas | Ebﬂﬁl”

Figure 3. 32. Insertion d’un objet

Pour déterminer les propriétés d’un objet (dimensions, couleur, état logique...), double
clic sur la forme, une fenétre de propriétés est apparue

i i s - R =
LT 2 BB 2 s E

Prapriétes de Momentary Push Buttan

Gereral ]Stnt@ | Common | Cennections |

AppEaraice
Berder siyle: Border width

[Raod =] [id

B ack style:

Shape:

Fizctangla -

EE Untitled - /IMTERFACE_OPERA
v Border Uses Back Color

[ Highlight colar

Biutton zettings:

Button action

& Marmally cpen T Marmally clozed  Value
Hald firne:

260 mzec -

Touch marging
Horizantal maigin: Vertical margiro
[u} ul

Other
v Audio

[ ox ] asouer | epolioue Aide
Figure 3. 33. Propriétés d'objet
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General  States l Common] Connections]

Select state; General
Stated Walue: Fattern style:
MOTEUR START E M Eack color [Nore =]
Errar H Border color
[ Blink [ Pattern color
Caption

MOTEUR STOP Ingert Wariable...

Funt: Size:

Anial - - Bl r|lu

[ Caption colar Alignment  Caption back ztyle:

B Caption back calar Transparent =

[ Caption blink SR O S

W “wiord wrap CeC

Image settings

Image: Image back style:
J Tranzparent

[ Image color Alignment

Copuy... B Image back color e
[ Image blink SLON
[ Image scaled L
Uhriltee] - HIN_._] 1] 4 | Annler | Appliquer Aide

Figure 3. 34. Modifier I'objet

Apres la création des pages graphiques, on va relier chaque objet a son « Tag » (sa
balise: son adresse) dans le programme déja fait avec le logiciel RSLogix 5000.

Double clic sur I'objet
Choisir 'onglet « Connections »
Cliquer sur « ... » de « Tag / Value »

% Untitled - INTERFACE_OPERATE Propriétes de Momentary Push Button

Genelal] States] Common  Connections

Mame | Tag / Expreszion | Tag | Expm
| |
Indicator +

MOTEUR STOP

Funited /.. ok ] eomer | | aide

Figure 3. 35. Création d'un lien entre I'objet et Tag (étapel)
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Une nouvelle fenétre s’ouvre. Clic droit sur «INTERFACE_OPERATEUR», aprés cliquer
sur «Refresh All Folders»

& Tag Browser

~Select Tag-
* Folders Contents of ¥

Hame ] Description I

Show Server Names

Mew HMI Tag Folder,.

Figure 3. 36. Création d'un lien entre I'objet et Tag (étape 2)

On obtient

& Tag Browser

~Select Tag-

Folders | Contents of

R JINTERFACE_OPERATEUR
+ ] LN

[l CI syskem

Mame Description

Figure 3. 37. Création d'un lien entre I'objet et Tag (étape 3)

Cliquer sur le « + » de l'item « LIEN »

En cliquant sur le « Online», toutes les variables du « Ladder » s’affichent comme
l'indique la fenétre a droite

Cliquer sur une variable ensuit sur « OK »

& Tag Browser

i Select Tag
Folders Contents of :LIEN/Onling”
= Taj INTERFACE_OPERATEUR Name Description |
=) (] LIEN Démarrer pompe de lubri
- [ Diagnostic Ttems pompe de lubri en marche
[ mE é,@ Arréter pompe de lubri
¥ L] system Pompe de lubri arrétée
Start Aéro
r@ Tharn Adrm

Figure 3. 38. Création d'un lien objet-tag (étape 4)
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General] States] Commaon  Connections

MHame Tag / Expression Tag | Expm
4+ {[LIEN]DEmarrer pompe de lubri 1
Indicatar +
ok | annue | | dide |

Figure 3. 39. Création d'un lien entre I'objet et Tag (étape 5)
Le lien entre I'objet et 'adresse est créé.

On fait les mémes étapes pour le reste jusqu’a ce que chaque variable liée a son objet

dans le design. Enfin on va enregistrer le design de I'interface.
Edit Yiew Ohjecks  Arrange  Animation  Application Tools  Windaw  Help

Mew r (= » iz

n Save Chrl+5 —

ZNUADDOIYHToEomFH
ggse !‘JI‘ ’vAxtPE%E@E{J@J&
I

) Mew Application, ., — rﬂ_-l |

-~ - Lty
o] Application... .

& Cpen Application List Setup
Close Application nections Compaonent nanme:

& print... Chrl+P | ML Purmp 101R
Frint Setup... O ] 4 | Cancel ‘

Figure 3. 40. Enregistrement du design

Pour tester l'interface en ligne cliquer sur le bouton « Test Display »

frrange Animation Application  Tools  Window  Help

== I»

VN R Ay [ (rest visplay B @ 88 <

T4 )PvYag2EREE
Figure 3. 41. Tester l'interface

Conclusion

Au moyen de linterface opérateur, on peut transformer ou visualiser les séquences
logique d’un programme a une animation graphique qui nous permis a exécuter une tache

ou vérifier I'état d’'un équipement sans déplacement, ce qui facilite la supervision et le
contrble de la machine.
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Conclusion générale

Conclusion générale

L’objectif de mon travail était I'étude et la simulation de la commande d’'une pompe
principale d’expédition par 'automate Allen Bradley 1756-L61 ControlLogix5561 dans la
station de pompage de condensat SP1-NK1 au niveau de SONATRACH de Haoud El
Hamra.

Ce travail m’a permis d’approfondir mes connaissances théoriques et pratiques et
d’élargir mes connaissances sur les systémes automatisés et sur les automates
programmables industriels.

J’ai obtenu plusieurs notions sur le systtme de commande de la pompe et autres
systémes auxiliaires composant le circuit de pompage, ainsi que le systeme de protection
et de supervision qui posséde la grande partie du programme pour protéger la pompe et
augmente sa durée de vie.

J’ai approfondi mes connaissances en programmation des automates de I'automate
Allen Bradley Logix5561 a 'aide du logiciel RSLogix5000 v15.60, qui inclut le logiciel de
création graphique Factory Talk View que j’ai utilisé pour créer et configurer une interface
graphique pour simuler le fonctionnement du programme de I'automate.

Les exemples des vues (pages HMI) ramenées dans la partie contréle — commande
de la pompe par HMI permettent une bonne compréhension du principe de visualisation
de I'état du procédé en temps réel, et facilite l'intervention de l'opérateur en cas de
dysfonctionnement en affichant des alarmes indiquant le défaut (tag, localisation,
valeur...). Cette interface minimise le temps de l'intervention et le colt de la maintenance.
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Exemple pages graphique de I'HMI

= I

Alarmes

Mleinn

Ve principale J

Feneétre etat

|

fyl+ INGENIELR [ ARRET j CONTRHE TTESSE DCS o [vrwr
ﬂn ﬂ- : Bade Local ncs 3 = slais

[Ds_oan_an 1 =] [em D—EI

Figure 1. HMI, fenétre principale



| INGENIEUR ARRET
UTILISATEUR ETAT PACKAGE UNIT

CONSIGNE VITESSE DCS 0 | v mor
CONSIGNE VITESSE LOCAL 0 | ViT PPE

Mode Local ncs

Le champs UTILISATEUR attiche le niveau d'acces actuel.

L'ETAT DU PACKAGE donne l'etat du package parmi les états suivants:

| ARRET

Pompe et Auxihiaires arrétés

‘ ESD

Package awrété (du a la Safety bar)

Le package est arrété et non prét a démarrer (les raisons pour

‘ ATTENTE PROCESS PRET

lesquelles le PU n'est pas prét a démarrer sont montrées sur la vue
prmcipale)

‘ EN MARCHE AUTO

Package en fonctionnement auntomatique : le moteur principal est
en mode auto, toutes les alarmes sont prises en comptent pour

arrét automatique

Package en fonctionnement manuel : le moteur principal est en

EN MARCHE MANU

mode manu, aucune alarme n'est prise en compte pour un arrét
automatique.

PRE LUBRIFICATION

La pompe est arrétée et la pre lubrification est en cours sur le
package. T=3mmutes

POST LUBRIFICATION

- La pompe est en cours d'arrét et la post lubification est en cours
sur le package. T=10 mmutes.

PRET

Pompe airétée et préte a démarrer

Username: INVITE
Mot de passe: (aucun)*

Username: OPERATEUR
Mot de passe: OPERATEUR

Username: INGENTEUR
Mot de passe: §ok

Figure 2. HMI, fenétre d'état

L'acces visiteur permet a l'utilisateur de naviguer sur les différentes vues
mais il ne peut pas intervenir sur le process.

L'acces Opérateur permet a l'utilisateur de tawre fonctionner le package.

L'acces Ingenteur permet a l'utilisateur:
- De désactiver ou activer un instrument (Maintenance
Inhibition)
- De désactiver ou activer les entrées des barres de sécurité
- De modifier les valeurs d'alarme ou de trip (Seulement pour
mstruments directement connectés au PLC)



Instrument analogiques

Valeur / S Unité

Condition d'alarme Condition trip Instrument 1nlibé Instrument invalide
(priorité alarme) (critique) (Avertissement)

Vannes On/Off

Vanne fermée Vanne ouverte Vanne stoppée en  Vanne stoppée en
cows d'ouverture  cowrs de fermeture

Lorsque la vanne est en cours de commande (ouverture ou fermeture), I'animation clignote suivante la
couleur de la commande (rouge pour fermeture et vert pour ouverture)

o [1 K

Pompe a huile (ou ventilateur)

L
~__a

Arreété Ordre de En Ordre ‘d'arrét’”  Discordance Défaut ou
‘démarrage’  fonctionnement indisponible
Réchauffeur
Arréteé Ordre de En Ordre Discordance Défaut ou
‘démarrage’ fonctionnement ‘d'arret’ indisponible

Signaux TOR

XAHH 145REB -

Signal mactif Signal actif

Figure 3. HMI, animations objets



FV121R

I— MOV121R *

IT121R

ECINIR
XAHH 1451

EC210R
) MOV118R

ETAT UTILITES

CONDITIONS DE DEMARRAGE

;AS &‘P?ﬂ-‘inl,lﬁﬁm VIERATION
8. ke Max. Radial X Vibr ation: 3.6 um V VXEN2

::Is .zz‘;:ln ,::f;:n“%f:mm VANMES ASPIRATION & Max. Radial Y Vibr ation: 23 ym V_VYE132

SIOM BASSE NUILE DE LURE PACKAGE PRET

PAS PRES
Pas PALIAZR

PAS TRIP RACK VIMS
Pas X3506R

TEMFPERATURE

Pression huile:

M 101 R
MOTEUR PRINCIPAL

VIBRATION
Marx Fadiag st ion: 36 PmM vV WXE142
Masc Hadial ¥ Vibration: 2,3 pm W VYE13Z

n‘

' ECID1R

Nb démarrage:

Temps fonctionnement (h):

Figure 5. HMI, page moteur



MA7OR |
/

B XAHH 145R

T °C huile. : “C V_TE16S

“ “
VIBRATION

Max. ial % Vibration: 36 um YV _VXE142

Bhax. Radial ¥ Vibeation: 23 uym V_VYE132

Figure 6. HMI, page pompe

TEMPERATURE

Pression huile 0,00 bar

T°C huile. : 540°C V _TE165

K M

VIBERATION

Max, Radial X Vitwation: 36 pm V VXEN2

Max, Radial ¥ Vibration: 23 pym ¥V VYE132

Figure 7. HMI, page coupleur
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PRINCIPALE
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MZ0ZR
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A
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PAS DEFAUT MOTEUR POMPE
WUTLE AUXILIATRE
armt i Ballat

ETAT

Trend  jeudl 10 avrl 2006

VTE164R
Motcur CC

VXE 132 R
Pompe CL
YYE1I2 R
Pompe CL
ZT136 R
Pompe Asial
ZT135 R

Pompe axia AL
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Figure 9. HMI, page vibration




Alarme Date Alarme Heure Prioritd Termn Description liem

100472021 16:54:32 2 ZT36R Deplacement haut axial butee
100472021 16:54.32 2 C101R v5H Alarme Commune wbration haute
100472021 16:5432 2 MODBUS Defaut Modbus 1 DCS
10042021 16:54:32 2 MODBUS Defaut Modbus 2 DCE

Figure 10. HMI, page alarmes

Tableau. Code couleur

Priorité | Etat Couleur du Fond | Couleur du texte
En alarme Clignotement Noir/rouge
1 En dehors de I'alarme (pas acquitté) Rouge Clignotement rouge
Acquitté Noir
En alarme Clignotement Noir/jaune
2 En dehors de I'alarme (pas acquitté) Clignotement jaune
Acquitté Noir
En alarme Clignotement
3 Magenta Noir/magenta
En dehors de I'alarme (pas acquitté) Clignotement magenta
Acquitté Noir

Description Fonctionnelle

Local (UCP) / Remote (DCS)
UCPH.SLR Mlﬂl"‘
- R
XASL a__um*
Déﬁut ison série o8]
UCPHSLR Mlnl*
oetaiian

Figure 11. Sélection mode de commande



Pas UCPXL1 M101*

| Pas arét urgence ESD lockout

Pas LAL 142%=20% |, [RE 200
as =201 —
‘ Condition lubrification | | Pas niveau bas huile dans caisse || EN| :Couditims démarrage
unité de lubrification
Pas XA M205% l
| Pas défaut moteur pompe huile auxiliaire
XS 101
vIMS OKF————
Pas MXA M101#*
Pas défaut moteur électrique principal I
Kee note |
Pas PAL 142° e
‘ Pas pression hasse huile de lube
Pas XS 506° |, — (KT 102+ "
| Pas Trip rack VIMS | AT TPackage Prét Package prét
Pas XL 505* I
Pas arrét urgence
Z1H 116* I
Vanne sy Ouverte
ZLH 119* |
Vanne refoul Ouverte
XS 507% | ——]
Trip général pé XL 102* |,
Package Préy | =
XDOSXSL 1017 | XI:‘ 1‘03’
Process prril.&ulul‘iasinn I A | l Prét i démarrer
n démarrage package
‘ Prét & démarrer i XL 01+ |
Process prét
Figure 12. Vérification package de démarrage
XXH M205* ||
BP démarrage unité lubrification I
XL 200*
Iubrification
— 4 Pompe & huile auxiliaire
MXL 101= See note 2
Moteur principal cn marche
PAL 145*=22har
Pression hulle hasse
MHEKAM M205*
)
NNXH V205 !m M205 o
Démamuge manuel pompe huile marrage/arrét pompe auxiliaire
B et verxLivr ], |
z I Etat reluis ESD lockout I Voir note | XAM M205*
ISL 1427 =207 |, I [Pompe auxiliaire en manuel
Bas niveau caisse & huile (1
PSH 145* =28bar i
Pression haute huile de luhe ||
MXA MZOS* |, bs
Défaut pompe 4 halle électrigue |[ ‘vir note |
XL M205 |E
BP wrrét unité lubrification 1
Al

Figure 13. Vérification package de démarrage



XXH M205*

BP démarrage unité lubrification

TAH 144* =62'C

Température haute huile lubrification
LAL-142% =20°'C

Niveau bas caisse i huile

VSH 203*

Vibration réfrigérant huile lubrification
VSH 204*

Vibration réfrigérant huile lubrification

TAH 146%=72"C

Température haute huile lubrification

ZLH 2047

Fin de course distributeur MV204

XL 102%

Change Over Réfrigérant
(en fonctionnement)

—~—

XHL M203*

/ ‘entilateur huile lube en fonctionnement

hange over réfrigérant huile de travail

'xéw 203* or MV 204"

Package prét

ZLH 203*

ntilateur huile lube en fonctionnement

—IFWL M2047
[

_—
—
/

Fin de course distributeur MV203

5

—

M205*
fmarrage/arrét pompe auxiliaire

OR

Figure 14. Vérification package de démarrage

Démarrage et Arrét Pompe
MBPXH P10§*
BP démarrage pompe =~ = | %
XL 103% | Mio1
Prét & démarrer . marrage pompe
MXXL M101*
Arrét suile trip package o I Mi101*
MBPXL P101* ! t pompe
BP arrét pompe -

Figure 15. Démarrage ou arrét de la pompe



Human saly

P 101A SD

Reset relais de sécurité

XC1 M101A**

UCF arréi urgence

PBSD 500A

g DCPHSTMIOT A |ttt lmniawiiss s st sl e s

MPB M101A

Infibition démamrage elec

XA111A

Arvdt urgence du DCS client

HS 174E***

3
W
3
B

Prezsion trés bavse aspination pompe principale

Fression trés haule refoulemant pompe principale

......... UCPXL1 M101A

Relais de sécurité désactivé

Frocess security

Rezet conditions Trip
Fi01a_TRIE MXXCIA MI0L1A**

Retour relns de wouritd

Trip rack vibrafion
X8 506A

XS 101A

e e e e e e e e e e e e e e e e e e,

P trits basse huale fubrific
ression 358 ubrification Commande arrét

PSLL 142A% MXXLMIOIA ovcomoocaaee

PSLL 116A*

PSHH 116A*

Trip général transmelteurs temperature
XS 507A

Figure 16. Barres de sécurité Trip ou ShutDown

Stop M180

Stop M170

Stop EC210

Stop P205

Stop M201
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Stop MI01A




