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Introduction général

Dans le passé, les ingénieurs concevaient les systémes qui nécessitent beaucoup de
mateériel. 1l est tout simplement impossible de concevoir un contréle a distance du
systeme car plus le matériel et le cablage étaient nécessaires. De plus, si les ingénieurs
souhaitent améliorer la conception, tous les matériels doivent étre mis au rebut, ce qui
n'est pas durable. Avec I'essor de la technologie, le logique programmable contrbleur
(PLC) ont facilite la conception technique et réduire les matériaux requis, c'est parce
que la conception entiére est implémenté dans le paradigme de la programmation
logicielle. API avait été couramment utilisée dans I'industrie, y compris le contréle du
systeme d'entrainement variable alimenté par onduleur de moteur a induction.
Concevoir des machines de contrdle a distance est désormais possible, méme en
utilisant Ethernet comme périphérique de communication entre l'ordinateur et
l'automate [1].

Outre la conception de la structure du programme par son propre logiciel propriétaire,
la partie pratique de I'API est la I'accessibilité et la contrélabilité par d'autres logiciels.
Noter que ces logiciels doivent avoir l'utilit¢ du pilote de I'API particulier. Par
conséquent, les ingénieurs peuvent utiliser LAB view [2], qui a divers types
d'applications industrielles qui sont dans I'instrument virtuel (V1) au lieu du réel et
instrument lourd, pour contréler le PLC.

La problématique dans notre projet la commande d’un moteur en vitesse, qui dans la
plupart des industries fonctionne en mode manuelle, ce qui engendre un retard de
fonctionnement par I’obligation de variation réplétive manuelle aves les risque humais
et matériels.

Notre but est de faire une étude compléte sur le systéme pour le sens et la commande
en vitesse d’un moteur asynchrone triphasé en utilisant I’automate AP1 S7-300 avec le
langage LADDER et SIMENC TCP/IP Ethernet, un programme S7-300 (OPC server)

En utilisant le logiciel TIA portal v13, le logiciel LAB view et le programme NI OPC
server.

Le présent mémoire est réparti en trois chapitres décrivent les volets principaux qui
suivant :

Le premier chapitre consiste d’une maniere globales a donne SOFT WARE du projet
en donnant une description de I’API, les logiciels TIA portal, LAB viwe el le
programme NI OPC server en détaillant son définition et la description.

Le deuxieme chapitre consiste d’une maniere globale a donne HARD WARE du
projet en donnant une description les moteur asynchrone et le variateur de vitesse.



Le troisieme chapitre sera consacré a la programmation et la simulation de projet en
donnant I’objectif de projet, les présentations de software.

Le projet de travaille consiste L’établissement de la liaison (NI OPC serve) entre les
deux logiciels : Le programme (réseau main OB1) et L’instrument virtuel VI de
(LAB view).
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1.1 Introduction

Dans le domaine de l'industrie, I’automatisme est utilisé pour piloter les moyens de
production. L’objectif de I'équipement est la produire tout en assurant I'intégrite de la
chaine de production et la sécurité des personnes.les plats formes d'implémentation
souvent composés d'automate programmable industriel APl notamment pour leur
facilité d’intégration et pour leurs robustesse de fonctionnement. L’utilisation de ces
APl nécessite des méthodes de programmation basée sur la standardisation des
langages de programmation.

Ce chapitre consiste a décrire d’une maniére globale software (TIA portal, LAB
view, NI OPC server), son définition, description et explication des utilisations.

1.2 Définition de I’automatique

L’automatique est a la fois une science et une technique qui étudie les méthodes
scientifiques et les moyens techniques pour la conception et la réalisation des systemes

automatisés.
1.3 Définition de I’'automatisation

C’est I’exécution automatique d’une tache domestique, industrielle, administrative ou
scientifique sans intervention humaine. On peut dire que I’automatisation est
considérée comme I’étape d’un progres technique ou apparaissant des dispositifs
technique susceptibles de seconder I’lhomme, non seulement dans ses efforts

musculaires, mais également dans son travail intellectuel de surveillance et de controle

1.3.1 objectifs de I’automatisation

Les objectifs de I’automatisation peuvent étre donnés comme suit :
*Eliminer des taches répétitives

*Simplifier le travail humain

*Augmenter la sécurité

*Accroitre la production

*Economiser les matiéres premiéres et I’énergie

*S’adapter a des contextes particuliers
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*Maintenir la qualité
1.4 Les systemes automatisés

Un systéme automatisée est toujours composée d’une partie commande (pc),et d’une
partie opérative (po) pour faire fonctionner ce systéme ,I’opérateur (personne qui va
faire fonctionner ce systeme, I’opérateur (personne qui va faire fonctionner le
systéeme ) va donner des consigne a (pc=,PC celle-ci va traduire ses consignes en
ordres qui vont étre exécutée par le (PO).une fois les ordres accomplir, la (PO)dans un
signal a la PC ( compte- rendu ) qui va a son tous le signaler a I’ opérateur, ce dernier
pourra donc dire que le travail a été bien réalisé [3]. (Figure 1.1).

PARTIE COMMANDE PARTIE OPERATIVE
A\ A N

Ordinateur Ordres Ordres
ou

Composants
¢lectroniques
ou

Apparells -
¢lectriques

Acttonneurs

Informattons

Informations
¢ Capteurs

INTERFACE

Figure 1.1 :Structeur d’ un systéme automatisé
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1.5 API

1.5.1 Historique :

Les automates programmables industriel (API) sont apparus aux Etats —Unis vers la
fin des années soixante, a la demande de I’industrie automobile américaine (General
Motors) qui réclamait plus d’adaptabilité de leurs systémes de commande.les
ingénieurs américains ont résolu le probleme en créant un nouveau type de produite
nommé automate programmables. lls n’étaient rentables que pour des installation
d’une certaine complexité, mais la situation a trés a vite changé, ce qui a rendu les
systemes cablés obsolétes .De nombreux modeles d’automate sont aujourd’hui
disponibles, de puis les nanos automates bien adaptés aux machines et aux
installations simples avec un petit nombre d’entrées /sorties, jusqu’aux automates
multifonctions capables de gérer plusieurs milliers d’entrées /sorties et destinés au
pilotage de processus complexes.

1.5.2 Définition d’API :

Un API est un dispositif électronique programmable destiné a automatiser des
processus tels que la commande de machines au sein d’une usine et a piloter des rotes
industrielles.

1.5.3 Avantages des automates programmables

v' Evolutivité : trés favorable au I’évolution trés utilisé en reconstruction

d’armoire.

Fonction : assure les fonctions conduites, dialogue, communication et

sureté.

Taille d’application : gamme important d’automate.

Vitesse : temps de cycle de quelque ms.

Modularité : haute modularité .présentation en rack.

Développement d’une application et documentaire : trés facile avec des

outils de p programmations de plus en plus puissant.

Architecteur de commande : centralisée ou décentralisée avec

I’apparition d’une offre importante en choix de réseau, bus de terrai, blocs

E/S déportées.

v' Mise en ouvre : mise au point rendu plus facile avec I’appariation des
outils de simulation de PO.

v' Maintenance : échangée standards et aide au diagnostique intégrée [4].

NN NE NN

<\
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1.5.4 Inconvénients des automates programmables
Quelques inconvénients sont a citer pour les API parmi lesquels :

v"ils sont plus chers que les solutions classiques d’informatique & base de
microcontréleur par exemple, mais restent a I’heure actuelle les seules
plateformes d’execution considérées comme faible en milieu industriel.

v" Le prix est notamment dépendent du nombre d’entrée /sorties nécessaire, de
la mémoire dont on veut disposer pour réaliser le programme, de la présence
ou nom de module métier.

v" De plus ils nécessitent la maitrise de langages spécifiques.

1.5.5 L’architecteur de L’API

(BUSIT S (10T

Memoire Unité Information
rogramme
proR De
Traitement
Nbniolre de {Processeur) Ordres
données

Figure 1.2: Architecteur interne de I’automate [5].
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1.5.6 Langage de programmation pour API :

Les programmes utilisés par APl peuvent étre écrite dans les différents formats. Pour
que les ingénieures ayant peu de connaissance en programmation puissent élaborer
des programmes pour les API, le langage a contant a été concu.la plupart des
fabricants d’automate ont adopté cette méthode d’ecriture des programmes. Toutefois
puisque chacun a eu tendance a développer ses propres versions, une norme
internationale a été établie pour le langage a contacts et, par voie de conséquence,
pour toutes les méthodes de programmation employées aves les API [6].

v Le langage SFC (Sequential Function Chart ), ou GRAFCET .
Le langage LD ( Ladder Daigram).

Le langage FBD ( Function Block Diagram).

Le langage IL (Insruction List).

Le langage ST ( Structured Text).

AN N NI

1.5.6.1 Diagramme en échelle (LD Ladder diagramme)

Le schéma a contacts (CONT) est un langage de programmation graphique (Figure
I.4).1a syntaxe des instructions fait penser aux schémas de circuits électriques. Le
langage CONT permet de suivre facilement le trajet du courant entre les barres
d’alimentation en passent par les contacts, les éléments complexe et les bobines [7]

contacte
normalement
fermer

contacte

normaleme
ouvert

%601 W03 %0Q0.1

*Tag_1" *Tag_3" *Tag_4"

] | |
| 1T I/‘ { }
la barre \
d'alimentation la masee

Figure 1.3 : Exemple d’un programme en Ladder.
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» Les composants du ladder
Il existe trois types d’élément de langage (tableau.1)

v" Les entrées (ou contact), qui permettent de lire la valeur d’une variable

booléenne.
v" Les sorites (ou bobine), qui permettent d’écrire la valeur d’une variable

booléenne
v" les blocs fonctionnels qui permettent de réaliser des fonctions avenacées.

Tableau 1.1 : principaux élément (contacte et bobine) d’un réseau LD [7]

| Objet graphique nom

Contacte normalement ouvert

-

Contact normalement fermé
- =
i Bobine normalement ouverte
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1.6 TIA portal

(T1A Portal) vous donne un acces illimité & la gamme compléte de services
d'automatisation numérisés, de la planification numeérique a I'ingénierie intégrée et a
I'exploitation transparente. Réduisez votre temps de mise sur le marché a l'aide
d'outils de simulation, augmentez la productivité de votre usine grace a des fonctions
supplémentaires de diagnostic et de gestion de I'énergie et augmentez la flexibilité via
des connexions au niveau de gestion.

Le logiciel de siemens « TOTALLEY INTEGRATED Automation Portal »

(Figure 1.4) apporte une réponse optimale a toute exigence et offre un concept ouvert
vis-a-vis des normes internationales et de systémes tiers, le TIA PORTAL
accompagne I’ensemble de cycles de vie d’un machine ou d’aune installation [8].

SIEMENS Totally Integrated Automation

© Siemens AG, 2008-2013

Figure 1.4 : Logo de TIA Portal
1.6.1 Description du logiciel TIA PORTAL

Le logiciel « TOTALLY INTEGRATED Automation portal ) et le nouvel
environnement de travail Siemens qui permet de mettre on ouvre des solution
d’automatisation un systéme d’ ingénierie intégré comprenant les logiciels
SIMATIC step7 et SIMATIC Win CC [6] (Figure 1.5).
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TIA Portal

eﬁ

STEP 7 Win CC

Figure 1.5 : Illustration de la construction de TIA portal.

1.6.1.1 SIMATIC STEP7

SIMATIC STEP 7 est le logiciel d’ingénierie le plus connu et le plus utilisé dans le
monde pour I’automatisation industriel, SIMATIC STEP 7 version 13est un systéeme
d’ingénierie fonctionne sous le logiciel TOTALLY INTEGRATED Automation
Portal (TIA Portal).Avec SIMATIC STEP 7 V13, I'utilisateur peut configurer,
programmer, tester et faire le diagnostic de tous les automates SIMATIC [8].

1.6.2 Avantage du logiciel TIA Portal

Le TIA Portal présente beaucoup d’avantages :

v

v

programmation facile et rapide : avec es éditeur de programmation
développés SCL, CON.T, LOG, LIST, et GRAPH.

Efficacité accrue grace aux innovations linguistique de STEP7 :
programmation symbolique uniforme, ajoute de bloc durant et la
fonctionnement et bien plus encore.

Performance augmentée grace a des fonctions intégrée : simulation avec
PLCSIM.

Technologie flexible : fonctionnalité montions control évolutive et efficace
pour les automates S7-1200

Sécurité accrue avec « security integrated » : protection du savoir — faire,
protection contre la copier, protection d’axée et protection contre la
falsification.

Environnement de configuration commun avec pupitre IHM et entrainement
d’ingénierie TIA portal. [9]
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1.7.LAB VIEW

1.7.1 Historique

C’est en 1986 que la premiere version de lab VIEW voit le jour sur macintoch.il
s’ensuite travail incessant un travail incessant pour ajouter des fonctionnel :

1986 :Lab VIEW 1.10SOUS Mac OS 2.1990 : lab VIEW 2. 0, optimisation des
performances 3.1992 :lanVIEW 2.5 ,sous WINDOWS 3.1 et solaire 4.1993 :labVIEW
3.05. 1994 :LabVIEW 3.0.1 ,sous Windows NT 6. 1994 :LabVIEN 3.1.1 ,intégration
de I’ Application Builder 8. 1996 :LabVIEW 4.09. 1997 : LabVIEW 4.1 10.

1998 :LabVIEW 5

1.7.2 Introduction

LABVIEW (Laboratory Virtual Instrument Engineering Workbench) est un
environnement de développement graphique qui permit de créer des applications
modulaires (notion de sous VI) et extensibles, pour la conception d’applications de
mesure, de contrdle et de teste.

LABVIEW est un outil d’acquisition, d’analyse et de présentation de donnée.

LABVIEW a été utiliseé par des millions d'ingénieurs et de scientifiques pour
développer des applications sophistiquées de test, de mesure et de contrdle. Alors que
LABVIEW fournit une variété de fonctionnalités et d'outils allant des assistants
interactifs aux interfaces configurables définies par l'utilisateur, il se différencie par
son langage de programmation graphique a usage général (appelé G) ainsi qu'un
compilateur intégré associé, un éditeur de liens et des outils de débogage.

Lorsque I’utilisateur crée un nouveau VI, il obtient par défaut deux fenétres
respectivement appelées : face-avant et bloc-diagramme. La fenétre de face-avant est
I’interface utilisateur du VI. La (Figure 1.6) illustre une face-avant de VI trés simple.
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Figure 1.6 : Face avant de VI.

Une fois la face-avant crée, I’utilisateur ajoute du code & son application en utilisant
des représentations graphiques des fonctions pour contréler les objets de la face-avant
du VI. La fenétre de bloc-diagramme contient le code de I’application a exécuter. La
(Figure 1.7) est une capture de la fenétre bloc-diagramme du VI introduit
précédemment.

£3 Untitied 2 Block Diagram * = e n e
Eile Edit View Project Operate Tools Window Help .
(> [&@] @[] [@] [25] ea]@P]or [15pt Application Font |~ |[$o~

Figure 1.7 : Bloc-diagramme de VI
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11.7.3 Description de LAB view

LabVIEW est I'acronyme de Laboratory Virtual Instrumentation Engineering
Workbench et est un environnement de développement pour générer des conceptions
évolutives, controle et test des applications rapidement & cot minime. Avec
LabVIEW, ingénieurs et scientifiques sont capables de s'interfacer avec des signaux
du monde réel, d'analyser des données pour obtenir des informations significatives et
partager les résultats via des affichages intuitifs, des rapports et le Web. Outre le fait
qu’expérience en programmation, LabVIEW rend le développement rapide et facile
pour tous les utilisateurs [11]. Le style de programmation utilisé dans LabVIEW est G

Programmation, qui est I'abréviation de programmation graphique. Il est également
connu sous le nom de programmation de flux de données en tant que cela dépend de
la structure du bloc graphique diagramme pour exécuter le programme congu par
I'utilisateur. Par rapport a la programmation textuelle, LabVIEW est convivial car
I'utilisateur peut concevoir le programme en organiser et cabler les icones pertinentes
ensemble [11].

Les programmes LabVIEW sont nommés instruments virtuels, ou VI, parce que leur
apparence et leur fonctionnement imitent les instruments physiques, tels que
l'oscilloscope et les multimétres [12]. Semblable a d'autres programmes
conventionnels, LabVIEW a des fonctionnalités standard telles que des structures en
boucle, des structures de données, la gestion d'événements, orientées objet
programmation. LabVIEW dispose également d'une vaste bibliothéque de fonctions
mathématiques similaires aux bibliotheques MATLAB et également nceuds de
formule qui permettent la programmation textuelle pour certaines sections du code qui
nécessitent une logique complexe structure. En plus de cela, LabVIEW dispose
également d'un réseau fonctions de bibliotheque qui peuvent facilement permettre aux
utilisateurs de référencer [11]. Par rapport a d'autres logiciels comme Microsoft
Visual De base, LabVIEW est une meilleure option car il se combine avec une
bibliotheque de fonctions incluses Variables partagées Bibliotheque de projet, qui est
liée aux balises OPC, qui permettre la communication serveur et client en se
connectant Nicbnes pertinentes avec les variables partagées. Si Microsoft Visual
Basic (VB) est utilis¢, 'TOMRON FINS Ethernet le pilote doit étre développé a l'aide
de la fonction MS Comm et cela demanderait plus de temps pour développer le code
[11].

LabVIEW dispose d'applications d'interface frontale qui permettent a l'utilisateur de
concevoir puis d'utiliser pour contrdler des systemes. En général, LabVIEW a trois
éléments principaux : la face avant panneau, le schéma fonctionnel et le panneau de
connexion. le panneau avant permet a l'utilisateur de construire les commandes et les
indicateurs. Les commandes comprennent des boutons, des boutons poussoirs,
cadrans et autres mécanismes d'entrée. Les indicateurs sont des graphiques, LED et
autres affichages de sortie. Pendant ce temps, le bloc diagramme permet a l'utilisateur
d'ajouter du code a l'aide de VIs et de structures contréler les objets de la face-avant.
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Le panneau de connexion permet a l'utilisateur de représenter un seul VI comme une
icone de sous-VI qui peut étre appelé dans un autre V1.

1.7.4 Programmation graphique et par flux de données

LABVIEW est différent de la plupart des autres langages de programmation a usage
général de deux maniéres principales. Tout d'abord, la programmation G est effectuée
en cablant des icones graphiques sur un diagramme, qui est ensuite compilé
directement en code machine afin que les processeurs de l'ordinateur puissent
I'exécuter. Bien que représenté graphiquement au lieu de texte, G contient les mémes
concepts de programmation trouvés dans la plupart des langages traditionnels. Par
exemple, G inclut toute la construction standard, telles que les types de données, les
boucles, la gestion des événements, les variables, la récursivité et la programmation
orientée objet

{3 While Loop.vi Block Diagram S8

File Edit View Project Operate Tools Window Help .
[¢|@| C'@hﬂﬁ’iﬁ |15ptAppIicatronFunt v”fgvﬂav”ﬂ,';vl 1

m

Condition met?

sToF il

| Figal

Figure 1.8 : Une boucle While dans G est représentée intuitivement par une
boucle graphique, qui s'exécute jusqu'a ce qu'une condition d'arrét soit remplie

14



Chapitre I: software(TI1Aportal,LABview, NI OPC server)

1.7.5 Module DCS

Module DCS. Cette rubrique peut ne pas correspondre a sa palette correspondante
dans LABVIEW selon votre systeme d'exploitation, vos produits sous licence et votre
cible.

Utilisez les VIs et fonctions du module DSC pour consigner, afficher et gérer les
données historiques et les variables partagées sur le réseau. VVous pouvez également
utiliser les VIs et fonctions du module DSC pour configurer la sécurité des
applications d'enregistrement de données.

Les Vs et fonctions de cette palette peuvent renvoyer des codes d'erreur LABVIEW
généraux ou des codes d'erreur spécifiques au module DSC. (Figure 1.9),

(Figure 1.10)

ject Operate Window Help

[ @ E Measurement & Automation Explo

Instrumentation

MathScript Window..
,l View Historical Data...

DSC Module

Monitor Variables...
Compare "__ Image Navigator..
Merge Vis... VI Based Server Wizard )
Profile M| Migrate .
Security )
User Name...

Convert Build Script...

Source Control )
Advanced »
Options...

Figure 1.9 : vue DSC module.
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‘| File Edit View Project Operate Tools Window Help

of [ 15pt Application Font |~ II:"'" [ E

File Edit View Options Help

&f Image Navigator - 3-D red button (not pressed) — =] X

Preview

3-D red button {not pressed)

Categories

Air Conditioning

Architectural

Armrows

ASHRAE Controls & Equipment
ASHRAE Ducts

ASHRAE Piping

Basic Shapes

Blowers Etc.

Boilers

Biildinar

3-D Pushbuttons Ete. ~

O0@®O@

Figure 1.10 : Les boutons de DSC module.
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1.8 NI OPC server

1.8.1 Introduction

OPC est une interface standard pour communiquer entre de nombreuses sources de
données, y compris les appareils d'une usine, I'équipement de laboratoire, les appareils
du systéme de test et les bases de données. Pour réduire les efforts de duplication dans
le développement de protocoles spécifiques aux appareils, éliminer les incohérences
entre les appareils, prendre en charge les modifications des fonctionnalités matérielles
et éviter les conflits d'acces dans les systemes de contrdle industriel, la Fondation
OPC a défini un ensemble d'interfaces standard qui permettent a tout client d'accéder
a n'importe quel OPC-. appareil compatible. La plupart des fournisseurs de dispositifs
industriels d'acquisition et de contrdle de données, tels que les automates.

1.8.2 Définition du NI OPC server

OPC signifier Open Platform Communications On certain dissent OLE (Object
Linking and Embedding) pours Process Control. C'est un type de protocole utilisé
dans l'automatisation industrielle. L'OPC est toujours utilisée dans le couple
Client/serveur. Le serveur OPC convertit les données communiquées par le matériel
de I'API en protocole OPC. Pour que d'autres logiciels comme SCADA puissent
accéder aux donnees.

1.8.3 Description du NI OPC server
OPC = OLE pour le controle de processus

OPC est une norme d'interface logicielle qui permet aux programmes Windows de
communiquer avec des périphériques matériels industriels. (Figure 1.11)

?

+" Windows
L
a — s
Hardware PLC OPC Server OPC Client
Software

Figure 1.11 : Vue utilisation I’OPC.

OPC est implémentée par paires serveur/client. Le serveur OPC est un logiciel qui
convertit le protocole de communication matériel utilisé par un automate en protocole
OPC. Le logiciel client OPC est tout programme qui doit se connecter au matériel, tel
qu'une IHM. Le client OPC utilise le serveur OPC pour obtenir des données ou
envoyer des commandes au matériel.
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La valeur d'OPC est qu'il s'agit d'une norme ouverte, ce qui signifie des codts
inférieurs pour les fabricants et plus d'options pour les utilisateurs. Les fabricants de
matériel n'ont besoin de fournir qu'un seul serveur OPC pour que leurs appareils
communiquent avec n'importe quel client OPC. Les fournisseurs de logiciels incluent
simplement des fonctionnalités client OPC dans leurs produits et ils deviennent
instantanément compatibles avec des milliers de périphériques matériels. Les
utilisateurs peuvent choisir n'importe quel logiciel client OPC dont ils ont besoin, en
étant assurés qu'il communiquera de maniére transparente avec leur matériel
compatible OPC, et vice-versa.

Le scénario de connexion OPC typique est une connexion serveur-client unigue sur un
seul ordinateur, comme illustré ci-dessus, mais il existe plus de possibilités. Par
exemple, vous devrez peut-étre :

Connectez un client OPC a plusieurs serveurs OPC. C'est ce qu'on appelle I'agrégation
OPC.

Connectez un client OPC a un serveur OPC via un réseau. Cela peut étre fait avec le
tunneling OPC.

Connectez un serveur OPC a un autre serveur OPC pour partager des données. C'est
ce qu'on appelle le pontage OPC. (Figure 1.12)

-
[opc j

o3 NI OPC Servers - [C:\Program Files (x86)\Mational Instru ¥ rojects\simdemo.opf]
File Edit View Users Tools Help

N M09 F > $REX | AP

Tag Name ] Address | Data Type 1 Scan Rate

Nouveau { Randy

canal Sauvegarder la
configuration Les variables

£ Device_2

5.6” Channel 2 partagees
I]m Device_3
3 Q? Channel_3
m Device 4
4 24P Channel 4
M peviee s
m Device 6

Figure 1.12 : Vue d’OPC
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1.8.4 Utiliser OPC dans LABVIEW

LAB view permet aux développeurs de s'intégrer aux systemes OPC. Vous pouvez
connecter a la fois des clients et des serveurs OPC aux applications Lab view pour
partager des données. Le composant principal qui permet a Lab view d'effectuer cette
action est le moteur de variables partagées (SVE). Le SVE est installé en tant que
service sur l'ordinateur lorsque Lab view est installé. A l'aide d'une technologie
propriétaire appelée NI Publish-Subscribe Protocol (NI-PSP), le SVE gére les mises a
jour des variables partagées. Une fois que vous avez déployé des variables partagées
sur le SVE, le SVE fonctionne comme un processus distinct s'exécutant sur
l'ordinateur. Par exemple, peu importe si Lab view ou un VI s'exécute, les éléments
SVE seront automatiquement disponibles apres le redémarrage de l'ordinateur. De
plus, le SVE continuera d'étre accessible pour les mises a jour a tout moment et
continuera de fonctionner jusqu'a son arrét. Pour plus d'informations sur les variables
partagées publiées sur le réseau, reportez-vous a l'article NI Developer Zone
Variables partagées publiées sur le réseau tamponnées : composants et architecture

1.9 Conclusion

Dans ce chapitre, nous avons essayé de présenter et d’écrire les deux logiciels (TIA
portal, LAB VIEW) et finalement NI OPC server, Qui on a besoin de la
programmation et la simulation.
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I1.1.Introduction

La machine asynchrone connue également sous le terme anglo-saxon de la
machine a induction, est une machine a courant alternatif sans connexion entre le
stator et le rotor. Le terme asynchrone provient du fait que la vitesse de ces
machines n’est pas forcement proportionnelle a la fréquence des courants qui la
traversent La machine asynchrone a longtemps été fortement concurrencée par la
machine synchrone dans les domaines de forte puissance, jusqu’a I’avenement de
I’électronique de puissance. On les retrouve aujourd’hui dans de nombreuses
applications, notamment dans le transport (métro, train, propulsion des navires), de
I’industrie (machine-outil), dans I’électroménager. Elles étaient a I’origine
uniquement utilisées en moteur mais, toujours grace a I’électronique de puissance sont
de plus en plus souvent utilisées en génératrice. C’est par exemple le cas dans les
éoliennes.

Pour fonctionner en courant monophasé, ces machines nécessitent un systeme de
démarrage. Pour les applications de puissance, au-dela de quelques kilowatts, les
moteurs asynchrones sont uniquement alimentés par des systémes des courants

triphasés.
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11.2.Les moteurs asynchrones triphasés

Les entrainements électriques pilotés par des machines asynchrones sont trés utilisés
dans le domaine industriel. Ces machines sont tres robustes et de faible codt d’entretien
et pouvant fonctionner dans des conditions tres séveres. Les performances
dynamiques de la machine asynchrone dépendent beaucoup de la qualité du découplage
entre le flux et le couple. Ce découplage dans le cas d’une machine a courant continu a
excitation séparée est naturel. Cependant, ces types de machine ne convient pas pour

les grandes puissances.

C’est I'une parmi d’autres raison qui a conduit & I’utilisation de la machine
asynchrone. Le moteur électrique asynchrone a pour role de transformer I’énergie

électrique en énergie mécanique de rotation. (Figure 11.1)[13]

w
Energie R
électrique Vitesse

L I

Transformer L’
Energie Electronique
En Energie
Mecanique

Energie électrique Energie Mécanique

I Pertes

mécaniqus+Pert
Fer+Potres Joules

Figure 11.1 : Schéma de transformation de I’energie.
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11.2.1.constitution du moteur asynchrone

Les moteurs asynchrones triphasés sont constitués d’un partie fixe appelée stator et

d’une partie tournante appelée rotor (Figure 11.2) [14].

raccordement Flasque paber

\ cité ventilateur
G ~

Rotor A cage

figurell.2 : Constitution du moteur asynchrone.

11.2.1.1. Stator

Il est constitué de trois enroulements alimentés par des tensions triphasées et produisant

un champ magnétique tournant a la fréquence de rotation :
NS=f/p N 3]
Avec : f: fréquence en (Hz)
P : nombre de paires de pole
ns: en (tr/s)

11.2.1.2. Rotor

Le rotor est constitué d’un circuit électrique fermeé ou se crée des courants induits qui

entratnent la mise en rotation du rotor.
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Le rotor tourne a la vitesse de rotation nr qui est inférieure & la vitesse synchrone ns.

112.2.Principe de fonctionnement

Trois bobines fixées sur circuit magnétique appelé stator, sont alimentées par un réseau
de tension triphasé. Ces trois tension s étant déphasées chacune de 120°, elles
produisent a travers des bobinages statoriques un champ magnétique tournant s’exercant
sur un cylindre en aluminium appelé rotor .Le rotor se met alors a tourner dans le méme
sens que le champ tournant mais a une vitesse légerement plus faible d’ou le terme

asynchrone. Ou plus simplement :

Les trois enroulements statoriques alimentés par un réseau triphasé équilibré créent
dans I’entrefer un champ magnétique tournant a la fréquence de rotation de

synchronisme « ns ».

Les conducteurs du rotor sont soumis a ce champ tournant. Ils sont alors traversés par
des courants de Foucault induits. D’aprés la loi de Lenz, Le rotor est donc entrainé dans
le sens du champ tournant & une vitesse Iégerement inférieure si le rotor a la méme
vitesse que le champ (synchronisme), il n’y aura pas de courant induit, donc pas de
forces électromagnétique, donc pas de rotation. La fréquence de rotation du rotor, notée
n, est inférieure a celle de rotation du champ qui est appelée fréquence de synchronisme

et notée ns [15].
11.2.3.Les avenages et les inconvénients de la machine asynchrone
Les avantages et les inconvénients de la machine asynchrones sont assez nombreux :

11.2.3.1 Les avantages

Structure simple.
Robuste est facile a construite.

v
v
v Codt réduite.
v

Absence d’un systéme bagues balaise.

11.2.3.2 Les inconvénients
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v Non découplage naturel.
v Non linéarités

11.3.VVariateurs de vitesse

11.3.1. Historique

Depuis I’invention du moteur, les variateurs de vitesse n’ont cessé de progresser. Les
premiers comportaient un systéeme de poulie courroie, variateur a friction ou a
engrenage.par la suite, de I’étude du courant continu naquit les variateurs électriques.
Avec I’avénement des composants électroniques utilisant des tubes de gaz, les
variateurs électroniques ont vu le jour dans les années 1950. Actuellement composes de
convertisseurs statiques (onduleurs) et d’une électroniqgue de commande pour la
régulation et I’asservissement de la machine, Les variateurs de vitesse électronique sont
omnipresents dans I’industrie. lle permettent de prolonger la durée de vie et améliorer la
qualité des machines et des équipements, outre d’optimiser les cotes d’exploitation,

notamment en résistant les consommations énergétiques [16]
1.3.2 Variateurs de vitesse Altivar 12

Présentation Variateurs de vitesse Altivar 12 Présentation Le variateur Altivar 12 est un
convertisseur de fréquence pour moteurs asynchrones 1 triphasés 200...240 V de 0,18
kW a 4 kW. La simplicité d'installation du variateur Altivar 12, sa compacité, ses
fonctions intégrées et sa variante de construction sur semelle sont particulierement
adaptées pour répondre aux applications des machines industrielles simples et de

certaines machines.
11.3.3 intérét de la variation de vitesse

De nombreux systemes industriels entrainés par des moteurs électriques utilisant la

variation de vitesse pour optimiser leur fonctionnement.

11.3.4 Roles

v Réglage du débit d’une plombe ou d’un ventilateur,

v Réglage de la vitesse de défilement d’une chaine de fabrication,
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v Réglage de la vitesse déferlement d’un train ou d’aciérie,
v Réglage de la vitesse de coupe ou d’avance des machines —outils,
v" Réglage de la vitesse des systemes de transport des personnes (train,

Télépherique,...)
11.3.5 Types de variateurs de vitesse

Dans I’univers industriel, le variateur électronique de vitesse cotoie d’autres procédés
issus des technologies hydrauliques, mécanique, électromécanique. Le choix de la
technologie la plus appropriée est lié aux caractéristique de la machine & équiper et aux

performances attendes.

La position du variateur par rapport au moteur constitue I’'une des principales

distinctions entre les moto-variateurs mécaniques et électroniques
11.3.5.1 Variateur De Vitesse Mécanique

Un variateur de vitesse mécanique ou transmission a variation continue est un dispositif
mécanique permettant de faire varier continument le rapport de démultiplication d’un
arbre moteur a un arbre mené. Il est utilisé en remplacement d’une bofite de vitesses.
Dans le monde automobile, il et connu sous son acronyme anglais CVT (Continuously

Variable Torque).
113.5.2 Variateur De Vitesse Electronique

Un variateur électronique de vitesse est un dispositif destiné a régler la vitesse et la
moment d’un moteur électronique a courant alternatif en faisant varier la fréquence et

la tension, respectivement le courant, délivrées a la sortie de celui-ci.

Leurs applications vont des plus petits aux plus grands moteurs, comme ceux utilisés
par les perceuses. Alors qu’environ un quart de la consommation d’électricité mondiale
provient des moteurs électrique utilisés par I’industrie. Les progrés de I’électronique de
puissance ont permis de réduire le codt et la taille des variateurs de vitesse ces quatre
derniéres décennies. lle ont concerné a la fois les interrupteurs semi-conducteurs
utilisés, la topologie, les méthodes  utilisée en contrble commande et en simulation,

ainsi que le matériel et les logiciels employés pour la commande.
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Les variateurs de vitesse peuvent étre soit basse tension, soit moyenne tension. Certains

fonctionnent en onduleurs, d’autres en redresseur/onduleur.

Dans I’univers industriel, le variateur électronique de vitesse cotoie d’autres procédés
issus des technologies hydrauliques, mécaniques, électromécanique. Le choix de la
technologie la plus appropriée est lié aux caractéristiques de la machine & équiper et aux

performances attendues.

La position du variateur par rapport au moteur constitue I’une des principales
distinctions entre les motos variateurs mécaniques et électroniques. [17]

(Figure 11.3)

vitesse

démarrage

ralenntissement

l freinnage

régulation
de vitesse temps

régulation dg
vitesse

Figure 11.3 : Fonctionnement d’un variateur. [16]
I1. 3.6 Criteres de choix d’un variateur de vitesse

Le couple résistant de la machine entrainée dans toute la plage de vitesse utilisée,

= Vaincre freinage éventuellement nécessaire pour décélérer rapidement,
= Respecter la gamme de vitesse imposée par le procédé. faut prendre en compte,
en plus, le fonctionnement permanent ou cyclique de I’application et des

conditions d’environnement spécifique a chaque procédé.

Tk ().
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Les caractéristiques déterminantes intervenant dans le choix d’une moto —variateur
électronique sont :

11.3.6.1 La précision

La précision s’exprimant en % de la vitesse affichée est I’écart maximal admissible par
rapport a la vitesse de consigne. Cette précision s’étend donc sur toute la gamme de
vitesse.

La précision de vitesse dépond du type de lecture de la vitesse.
11.3.6.2La gamme de vitesse

La gamme de vitesse est le rapport entre la vitesse maximale et la vitesse maximale de
fonctionnement souhaité. Si on demande a un variateur une gamme de vitesse trop
importante par rapport a son emploi normale, sa précision se dégrade. Le variateur doit
posséder une gamme de vitesse supérieure a cette que réclame I’application.

113.6.3 Les quadrants de fonctionnement
L’emploi d’un variateur électronique n’exclut pas d’utiliser des moyens conventionnels,
mais I’électronique de puissance permet de réaliser les freinage et les inversions de sens

de rotation avec souplesse, rapidité, précision et aux moindres frais en consommation

d’énergie.

Pour un bon fonctionnement de I’ensemble a promouvoir, il est indispensable de choisir

un appareil fonctionnant dans les quadrants désirés.
113.6.4 La puissance

La puissance d’un variateur est définie par le besoin mécanique de I’application (en

régime permanent comme en régime transitoire).

Le calcul de la puissance concerne aussi le moteur qui est le premier maillon a définir.

La puissance du moto-variateur est définie en fonction :

> de la puissance maximale nécessaire au fonctionnement de la machine en régime
établi. Le couple délivré doit étre supérieur au couple résistant demandé par la

mécanique, ceci sur toute la plage de vitesse.
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>

du couple de démarrage nécessaire pour la mise en vitesse de la machine dans le
temps souhaité. Le couple maximal que peut délivrer I’ensemble mono-variateur
doit étre supérieur au couple de démarrage.

du diagramme de charge en cas de fonctionnement cyclique échauffement tres
variable dans le tempe suivant les phases du mouvement (accélération, régime
établi, décélération) [16 ].

11.3.7.Les avantages

Les recours aux variateurs de vitesse offre plusieurs avantages :

R/
A X4

R/
A X4

Démarrage progressif des moteurs réduisant les chutes de tension dans le réseau
et limitant les courants de démarrage.

Amélioration du facteur de puissance.

Précision accrue de la régulation de vitesse.

Prolongement de la durée de service du matériel entrainé.

Diminution de la consommation d’électricité.

De nouveaux variateurs de vitesse plus performants peuvent éviter I’interruption des

procédés en cas de perturbation du réseau de courte durée.

111.3.8.Les inconvénients

X/
¢

X/
°e

X/
°e

L)

Tous les variateurs de vitesse intégrant des dispositifs de commutation (Diodes,
Thyristors, IGBT, etc.) forment une charge non linéaire qui engendre des
courants harmoniques, sources de distorsion de I’onde (chute ou perturbation
de la tension) dans le réseau électrique.

Cette dégradation de I’onde peut perturber tant les équipements électriques du
client que ceux du réseau électrique si aucune mesure d’immunité n’est prise.
Par ailleurs, des résonances harmoniques peuvent également apparaitre entre les
variateurs de vitesse et les batteries de condensateurs.

Les effets néfastes peuvent se manifester par la défaillance prématurée
d’équipements électriques (surchauffe des moteurs, des cables et des

transformateurs), par la dégradation de I’isolation des moteurs commandés ou

par I’interruption des procédés (fusibles bralés). [15]
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11.4.Conclusion

Ce chapitre, nous a permis de donner un apercu les machines asynchrones,

Le variateur de vitesse.
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Chapitre I1I: Réalisation du projet programmation et simulation

111.1 Introduction

Dans ce chapitre consiste les présentations des logicielles qui a utiliser dans le projet
de travaille.

Le projet de travaille consacré a la programmation d’un systéme industriel base
sur(le sens et varie de vitesse) pour cela nous avons utilisé le logiciel TIA portal afin
de programmer I’automate SIEMENS S7-300 et son Un programme serveur OPC

pour établie la liaison avec LAB view.
I11.2 Cahier des charges :

Le travail demandé consiste donc a :

v' Variateur de vitesse atv12 assure de variation de vitesse
v Logiciel TIA portal.

v Logiciel lab VIEW

v" Application Net ToPLCSIM

v" NI OPC server.

111.3 Objectif du Controle :
L’objectif :

v Distance Ethernet
v' Commande de sens d’un moteur asynchrone
v" Contr6le de varie d’un moteur asynchrone
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I11.4 Schéma synoptique

Le schéma synoptique (Figure 111.1) représenter un structure générale de Mon
travailler

|

. Router
¢=_.._____f 1P 192 168.1.107 bloc d'alimentation

I
N
TN R -
| |
‘ I i vaiteur de vitesee
ATV 12
cs -

LabVIEW, NI OPC,

1P: 192.168.0.10

“‘_—_ moteur asynchrone
Notes: lnphase

cable ethernet

— il

Figure 111.1 : Schéma synoptique.

32



Chapitre I1I: Réalisation du projet programmation et simulation

I11.5 Présentation du TIA portal

Le logiciel de siemens « Totally Integrated Automation Portal » apport un réponse a
tous les exigence et offre un concept ouvert vis-a-vis des normes internationales et de
systemes tiers, le TIA portal accompagne I’ensemble du cycle de vie d »une machine
ou d’une installation.il peut étre identifier dans la liste des application installée dans
un PC par son logo [9]. (Figure 111.2).

TIA

&

TIA Portal V12

Figure 111.2 : Logo de TIA portal.

Ce logiciel est le nouvel environnement de travail de SIMENCE qui permet de mettre
en ceuvre des solutions d’automatisation avec un systeme d’ingéré comprenant les
logiciels SIMATIC step 7.

111.5.1 Vues du TIA portal

Lorsqu’ on lance TIA portal, I’environnement de travail se décompose de deux types
de vue (Figure 111.3).

v Vue de portal : elle est axée sur les taches exécutée et sa prise en main est
tres rapide.

v Vue de projet: elle comporte une arborescence avec les différent du projet,
les éditeurs requis s’ouvrent en fonction des tache a réaliser .données,
parametre et éditeurs peuvent étre visualisés dans une seule et méme vue

[17]

Vue du TIA
portalvi2

Vue de Vue de
portal projet

Figure 111.3 : vues de TIA portal.

111.5.1.1 Vue du portal
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Chaque portal permet de traiter une catégorie de tache (action), la fenétre affiche la

Liste des actions pouvant réaliser la tache sélectionnée (Figure 111.4).

Démarmer ]% . oute
Cette action
permet de Gréer
~
N des projets de
programmation I
.3’ Cette action permet
d'ajouter un nouvel
.“. appareil avec sa
configuration.
i e bignvenue {
Ecrire un programmse Al
- >
Configurer
des objets technologig
I | Configurer una vue THM
Ouvrlr la vue du projet
< " >
Projet ouvert :  ClUsersisaadi cherif a\Desktopimon_projef\Projet8\Projets

Figure 111.4 : Vue du portal v12 avec les actions principale.

111.5.1.2 Vue du projet

L’élément “«projet» contient I’ensemble des élément et des données nécessaires pour
mettre en ceuvre la solution d’automatisation souhaitée (Figure 111.5).

Totally Integrated Automation
G R treparewiepecpes L M 'm Tw X -‘)gw‘, e '™ i~ PORTAL

Interface

pu réseau BT Vi des appareils Options

Appareily !
oo - de travail =i’ 4 {
v Catalogue !
Fropeta |
| e e AR -
h rope & s
- mmc ) [ouaeg

BY cortguraran

Navigateur
de projet

A A | (g np enbopeie) (T |

Interface de
configuration

Géndral | Variable 10 | Textes
- Cériral ~%

venbegone | 0L Q]

Figure 111.5 : Vue du projet.
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I11.6.Présentation du LAB view

LAB view (Laboratory Virtual Instrument Engineering Workbench) est un logiciel de
développement d’applications d’instrumentation. Ce logiciel offre de larges
possibilités de communication entre I’ordinateur et le monde physique. (par cartes
d’acquisition analogique ou digitales, cartes GPIB, réseau, liaisons série et paralleles,
etc...)Ainsi que d’importantes bibliothéques mathématiques permettant de traiter les
signaux mesurés.

Un pc par son Logo de LAB VIEW. (Figure 111.6)

Figure 111.6: Logo de LAB VIEW.

L’idée de LAB view est de remplacer les instruments de mesure et d’analyse d’un
laboratoire par un ordinateur muni de cartes spécifiques et d’un logiciel approprié.
Les cartes permettent de convertir des signaux électriques (provenant de capteurs
mesurant des grandeurs physiques) en données numériques. Ainsi, un seul ordinateur
muni d’une carte d’acquisition analogique et de Lab view est capable de remplacer un
voltmetre, un fréquencemetre ou un oscilloscope. Le programme qui pilote ces cartes
est appelé VI (Virtual Instrument). (Figure 111.7), (Figure 111.8)

Lorsque I’utilisateur crée un nouveau VI, il obtient par défaut deux fenétres
respectivement appelées : face avant et bloc diagramme. La fenétre de face avant est
I’interface utilisateur du VI.
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Licensed for Professional Version

Resources

New To LabVIEW?
Getting Started with LabVIEW
LabVIEW Fundamentals
Guide to LabVIEW Documentation
LabVIEW Help

Upgrading LabVIEW?
LabVIEW Project Enhancements
Merging Vis
Conditional Terminals in For Loops
List of All New Features

‘Web Resources

g Untitled Library 2.viib Discussion Forums
Untitled 2.vi

o Training Courses

LabVIEW Zone

Examples
R Find Examples...

Figure 111.7 : Vue de LAB view

Bouton de
simulation

Panneau de
connexion

Bloc —
diagramme

Face-avant

deVl du VI

Figure 111.8 : Instrument Virtual.
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111.7. Présentation de NI OPC seever
111.7.1 Introduction

Les automates publient des données sur le réseau. Un programme serveur OPC utilise
le pilote propriétaire de I'API pour créer des balises OPC pour chaque E/S physique
sur I'API. National Instruments fournit une solution de serveur OPC avec les serveurs
NI OPC. Les serveurs NI OPC contiennent une liste de pilotes pour de nombreux
automates de I'industrie. Pour une liste des automates pris en charge, reportez-vous a
I'article NI Développer Zone Liste des plug-ins de périphériques et de pilotes pris en

charge pour le serveur NI-OPC.

111.7.2 Utiliser NI OPC server

Les serveurs OPC fournissent une interface standard aux objets OPC COM,
permettant aux applications clientes OPC d'échanger des données et des commandes
de contr6le de maniére générique. Les applications clientes OPC peuvent
communiquer avec un ou plusieurs serveurs OPC de différents fournisseurs.
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111.8 Projet de travailler

Nous allons voir utilisé le logiciel NI OPC server pour établir la liaison entre le pc
(Lab view) et I’automate PLC SIM (S7-300) afin de contr6le un moteur asynchrone
triphasé (sens et varier de vitesse) et utilise le programme Net To PLCSIM pour
simulé la liaison établie précédemment, donc on va résumer les étapes fondamentale
nécessaire :

v Configuration
v" Programmation
v" Simulation

111.8.1 Configuration

v' Cote Tia portal
v' Coté NI OPC server

111.8.1.1 TIA portal

Pour créer un nouveau projet, on clique sur démarrer (Figure 111.9) puis créer un
projet, (Figure 111.10) apparait ou on doit donner un nom au projet.

Totally Integrated Automation

‘ Démarrer ]$ Ouvrir le projet existant

@ Ouvrir le projet existant gt
Proge Chemin Detmiér.

@ Créer un projet e 0l ttoetsandichenine opimorproje 0IDET. -1 4
Prajet3 D-Projet3 151082... | &

' Migrer | projet Frojet2 Difrojer2 15i0642..
Frojet! DiProjett 1500642
Projetd D-Progetd 16i06:2..
ple_com Ddple_cam 12i0812...
side CiUserslsandi cherifaiDesktoplsida D1i082...
Projets Cluserslsaadi cherifaiDeskopimen_proje 0810642,
Projetd Cilserslsandi chenfalDesktopimon_praje 010612,

tion de bienvenue Frojet fn Clusesslsaadi chenfalDesktopimon_proje 0710642

Projets Cilserslsandi cherifa\Desktopimon_proje DRIDAZ.
Projet2 ClUserslsaadi chenfalDesktopimon_proje D706/,
un vanmon de vitesse Ciusersisaadi chenfalDeskiopimon_proje D4/06/2.
|n-warition de vitesse Cisersisandi chenfaiDeskiopimon_proje 0BI0B1Z.. | w

FParcourir Quurir

{ Langue de Mnterface

} Vue du projet

Figure 111.9 : Assistant de TIA portal.
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Totally Integrated Automation
PORTAL

Créer un projet

Mom du projet : | Frojet3

Chemin : |D:\
Auteur - saadi |

Commentaire : |

Figure 111.10 : Créer un projet

Apres création de projet, une fenétre apparait suivant la (Figure 111.11) dont on clique
sur la vue du projet

Totally Integrated Automation

Démarmer Mise en route

Projet : "kkkk® ouvert avec succés, Sélectionnez 'étape 5...

S5

o v Configurer

\' Ecrire un p

Configurer

des objets

I Configurer

@& Langue de lNnterdace

Ouvrir law

< u 5

Figure 111.11 : Assistant de TIA portal apres la création du projet.
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On commence par le choix d’au API dans la liste proposée SIMATIC S7-300 CPU
314-2PN/DP. (Figure 111.12).

Totally Integrated Automation

Ajouter un appareil

—== b LI SIMATIC 57-1500 : . i
Contrbleurs = [l SIMATIC 57-300 E :
- mCrU = =

12

¥ Ty CPU 314C:2 PNIDP
» (@ cru3iac
» [ cPu 313C i
» (@ cPU 313C2 0P Nde réE - 6EST 314-6EHO4-0ABD

THM » (@ crustIC2 PP Nersacin= Va3
LR e Vi3 B
- » (@ crustacaoe Description :
- _j CPU 31402 PNIDP hémoire de travail de 192 ko ; 0,06 ms/kilo-
i Joes7 3146Er04 0An0l instructions ; DIZ4D016 [ AISIADZ intégrées [ 4
somies d'impulsions (2.5 kHz) [ 4 voies de

» L CFU 31402 PP compiage et de mesure svec codeurs

Systémes PC » [@crusisaor incrémentaux 24 V (60 kHI) | fonction de

5 B pesitionnement intégrée | 2 ports ; MRP |
E A I FROFINET CBA ; FROFINET Pray CBA ; protocale de
b g CRU317-ZDR transport TCPP | interface MPIDP combingé
» L CPU 3172 FiDP {maitre P ou DP ou bien esclave DP); =
L i i fe pOUVENT C

b Ly CFU 339.3 PNIDR jusqu’ 31 modules ; possibilité d'émission et de
» [ CPU 315F-2 DP réception pour I'échange direct de données ;
» (@ CPU 315F-2 PHIDP équidistance ; routage ; Brmware V3.3

» @ CPU3TTF-2DP

» (@ CFU 317F-2 PNDP

» [[Jj CPU 31973 PNIDP

» (il CPU 300 non spécifée
» [ SIMATIC 57-400

[ Aouer T

Figure 111.12 : Ajouter I’API.

PROFINET

PROFINET est la premiéere norme Industrielle Ethernet intégrée pour
I’automatisation et utilise les avantages d’Ethernet et de TCP/IP pour une
communication ouvert du niveau de la gestion d’entreprise au processus lui-méme

PROFINET s’appuie sur les standards informatiques établis pour la gestion de réseau
et la télé service. Particulierement a I’ingénierie de contrdle d’automation il offre un
concept de sécurité spécial. Une technologie de réseau industriel spécial composée de
composants réseau actifs, de cables et de systémes de connexion, ainsi que des
recommandations pour I’installation, complétent le concept [ 19]

Adresse IP

Pour qu’un appareil PROFINET puisse ertre adresse comme participant a Industriel

Ethernet, il doit posséder en plus une adresse IP unique sur le réseau. L adresse IP se
compose de 4 nombres décimaux compris entre Oet 255.ces nombres décimaux sont

sépares par un point [20]

40



Chapitre I1I: Réalisation du projet programmation et simulation

La dresse IP est constituée des éléments suivants :

v Adresse du réseau.
v Adresse du partenaire (généralement aussi appelé hote ou nceud).

et la (figure 111.13) Adresse IP d’un API

Projet  Edition Afichage Insertion Enligne Outils  Accessoires Fenltre  Aide Totally Integri
Ui (Y Evegiverieprojer 5 ¥t = X & (*: i 5[0 G B R ussoneniigne

Projet3 » Appareils & Réseaux :
J Appareils L e - lé‘ Vue topologique ﬂb&n Vue du réseau HB‘( Vue des appareils l Option
HO 0 T |r8 Miseenréseau 1§ Lisisons |Lisison_ IHM 1=l B @ [1o00x _' =2
: ~) v | Gati
R j;ui!ﬂ = secher
Ajouter .. =
I
i Sepanict, PcrLﬁ-aluc 2 PN R'FI o
~ @mPLC 1 [cPL = +mc
1Y conf.. N e
% Enlign... Voo = b :' 5
» ‘gBlocsd £.5) [ E— —— 3L Y 1]
L _-*Oble“ | Vue d'ensemble du réseau t Liaisons iJ Communication E/S | VPN l ¥ :' o
b g Source.. L 1] :u
» g Variabl.- Type Adresse dans le . Sous-réseau Réseau maitre Commentaire L L
: - : » L
» Ug| Types..- 1 TOFIN X | & Propriétés E‘.lnfo ]g, Diagnastic A
» aTables .. | : rima
bigssw. || Général [ Variablel0 | Textes |
5 infor... Général | |Ajouter un nouveau sous-ré.. | [~
(=2 Mlarme.. Adresses Etherner
& Liste... Synchrenisation de heure | & fe 1P
» [ Modu... Meode de fenctionnement =
3 .i Donnée_. » Options élargies @ Définir 'adresse |F dans le projet )
» (5] Paramit.. Adresses dedisgnosic B AdresseiP: (192 168 .0 1 |
T il oo et s |
(@ Langue.. | Masq.ss.rés.: | 255 . 255 . 255 . 0 |
P g Accés en figne Bl il T
¥ R Card Readarts , [ uriliser un routeur Ilr
PIEE FOUtEUT |_‘ Q O |
() Dériver l'adresse IP d'une sutre source
<] w ] B PROFINET = I8
> |Vue détaillée <l T 210« " 3|2 |Infc

Figure 111. 13 : Adresse IP d’un API.
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111.8.1.2 NI OPC Server

Apreés la configuration il faut ouvre le programme NI OPC server (Figure 111.14)
puis la configuration

E
| File Edit View Users Tools Help
DedPMass s 2ex |2

P Click to add a channel] Tag Name I Address | Data Type Scan Rate Scaling | Description

Figure 111.14 : Vue de NI OPC server

Un nouveau canal mettre un nome facultative, puis nous choisissions avocat SIMENC
TCP/IP (figure 111.15), (figure 111.16)

[t
File Edit View Users Tools Help
DeEPMass i bBx |26
Bl Click to add a channel ] Tag Name | Address I Data Type ] Scan Rate | Scaling Description
New Channel - Identification X
A channel name can be from 1to 256
characters in length.
Names can not contain periods. double
quotations or start with an underscore.
Channel name
AP| PC
! Date Time ] User Name I Sour :
€ 14/06/2021 12:01:26 AM Default User NI Ol
€ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User NI Ol
€ 12/06/2021 12:01:32 AM Default User NI O
€ 14/08/2021 12:01:32 AM Default User NI O Pré nt I Suivant > | Annuler Hide
@ 14062021 12:01:32AM Default User Simu

Figure 111.15 : Un nouveau canal.
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o N OF
| File Edit View Users Tools Help
DedPMaa@| <) bR 26
Pl Click to add a channel ] Tag Name IAdtIrus Data Type Scan Rate | Scaling Description
[Select the device drver you want to assign to
the channel.
[The drop-down list below contains the names of
all the drivers that are installed on your system.
Device driver:
|Semens TCP/P Bthemet v
[~ Enable diagnostics
Date Time User Name Souri
© 14/06/2021 11:52:38 PM Default User NI O
© 14/06/2021 11:52:38 PM Default User NI Ol
© 14/06/2021 11:52:38 PM Default User Niol
© 14/06/2021 11:52:38 PM Default User NI Ol <P|e'c='derl| Suivant > I Annuder Aide
© 14/06/2021 11:52:38 PM Default User NI O}

Figure 111.16 : Choix de SIEMENS.

Apres terminer cette étape cliquer pour ajouter an autre canal nous frottons un
programme S-7 300. Et dans le méme canal nous écrivons adresse IP de wifi

(Figure 111.17), (Figure 111.18), (Figure 111.19), (Figure 111.20)

W= )
File Edit View Users Tools Help

NEEPHacE v i REX 20

= F APIPC Tag Name l Address Data Type Scan Rate Scaling Description

i) Click to add a device.

Mew Device - Name
A device name can be from 1to 256 characters
in length.

Names can not contain periods, double
quotations or start with an underscore.

Date Time User Name Source
@ 14/06/2021 12:01:26 AM Default User NI OPC Se
@ 1470672021 12:01:32 AM Default User NI OPC Se
@ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User NI OPC Se Frécéder I Suivant > I Annuler Aide

@ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User NI OPC Se

Figure 111.17 : un nouveau canal
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o NI OPC Servers - [untitied.opf *]

File Edit View Users Tools Help

DEM @M@ v tBEX LG

=4+f APIPC Tag Name | Address Data Type Scan Rate Scaling ] Description

il Click to add a device.

New Device - Model X

Date ] Time | User Name I Source
1€ 1470672021 12:01:26 AM Default User NI OPC Se
@ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User NI OPC Se
@14/062021  1201:32AM  DefaultUser NI OPC Se <Précédent | Suvant> | Annuder ade |

169 14/06/2021 12:01:32 AM Default User NI OPC Se

Figure 111.18 : Choix de programme.

Propriétés

SSID: TP-LINK_4D7BEE
Protocole : Wi-Fi 4 (802.11n)
Type de sécurité : WPA2 - Personnel
Bande passante réseau : 2,4 GHz

Canal réseau : 7

Vitesse de connexion (Réception/  72/72 (Mbps)
Transmission) :

Adresse IPv6 locale du lien : fe80::f1ab:6d1f:a172:a5¢c7%13

Adresse IPv4 : 192.168.1.107

Serveurs DNS IPv4 : 192.168.1.1

Fabricant: Realtek Semiconductor Corp.

Description : Realtek RTL8821CE 802.11ac PCle
Adapter

Version du pilote : 2024.0.10.217

Adresse physique (MAC) : 0C-96-E6-94-08-EF

Figure 111.19 : Adresse IP de WIFI.
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File Edit

View Users Tools

Réalisation du projet programmation et simulation

Help

NEdFMLbaE ~sREX 26

= 48 APIPC

il clic

k to add a device.

Tag Name | Address

Data Type Scan Rate Scaling Description

Date | Time | User Name | Source
@ 14/06/2021  12:01:26 AM Default User NI OPC Sé
©14/06/2021  12:01:32 AM Default User NI OPC Sé
€ 12/06/2021 12:01:32 AM Default User NI OPC Sé
€ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User NI OPC

Mew Device - ID

multidropped as
part of a network of devices. horda'lowwucde
with the device, it must be assigned a unique ID.

wadommfor&wde\noemarlefatohsal
a "Network 1D" or "Network Address.”

Device ID:
192.168.1.107

Figure 111.20 : Enregistrer adresse IP.
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111.8.2 programmation
Apreés la configuration, on va programmer par trois coté :

v' Coté TIA portal.
v" Coté NI OPC server.
v Coté LAB view.

111.8.2.1.Coté TIA portal
Développement du programme

On trouve automatiquement le bloc d’organisation OB1 aprés la configuration
matériel, en cliquant deux fois sur OB1,0n commence a programmer en
(CONT),(Figure 111.21)

- = == — =

Figure 111.21 : Le bloc d’organisation OB1.
Structure du programme
Le programme est structuré autour de 5 réseaux.
Réseau 1 : programme marche/avant.
Dans ce réseau on commande le sens du moteur (marche/avant) (Figure 111.22)

Qui provient du bouton avant du I’interface avant de lab view la sortie Q1.0 est

relier au variateur de vitesse (I’entrer L1 du ATV12) a condition les variables M1.1et
M1.2 sont ne activeé.

- Réseau 1 :
W10 1.2 W11 1.0
“démarrer” "Urgence” "Arriére” "AVAT

{ | N i/ { }

Figure 111.22 : Réseau de bloc OBL.
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Réseau 2 : programme marche/arriére.
Dans se réseau on commande le sens du moteur (marche/arriere) (Figure 111.23)

Qui provient du bouton arriere du I’interface avant de IAB view la sortie Q1.1 est
relier au variateur de vitesse (I’entrer L1 du ATV12) a condition les variables M1.0et
M1.2 sont ne activeé.

- Réseau 2 :

1. M2 %M1.0 %01
*Arriére® “Urgence” “démarrer” "ARR"

| { | {4 it { }

Figure 111.23 : Réseau de bloc OBL.
Réseau 3 : programme d’arréte d’urgence.
Dans se réseau on commande I’arréte d’urgence) (Figure 111.24)

Qui provient du bouton urgence du I’interface avant de IAB view la sortie Q1.2 est
relier au variateur de vitesse (I’entrer L3 du ATV12) a condition les variables M1.0et
M1.1 sont ne activé.

- Réseau 3 :

W12 .2
*Urgence® "URG"
11 [\

Figure 111.24 : Réseau de bloc OBL.

Réseau 4 : la valeur renvoyé par le capteur. (Figure 111.25)

- Réseau 4 :

SCALE
EN ENO
WS wia
“capteur” N RET_VAL — "ERR’
50 HI_LIM WD24
LO_LiM QUT — "RPAF

W16
"Teg_6" = BIPOLAR

Figure 111.25 : Réseau du bloc OBL1.
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Le fonctionnement du bloc scale

L’instruction scale ou « mise a I’échelle » permet de convertir le nombre entier u
paramétre IN en un nombre a virgule flottante mise a I’échelle en unité physiques
comprises entre une valeur limite inférieure et une valeur limite supérieure. On définit
la valeur limite inférieure et supérieure de la page de la valeure sur laquelle la valeur
d’entrée est mise a I’échelle par le biais des parametres LO-LIM e HI-LIM. Le
résultat de I’instruction est inscrit dans le paramétre OUT.

L’instruction « Mise a I’échelle » utilisé I’équation suivante :

OUT= [((FLOAT (IN)-K1)/(K2-K1))*(HI_LIM-LO_LIM)]+LO_LIM

Les valeurs Klet K2 sont déterminées par I’état logique du paramétre BIPOLAR
Le paramétre BIPOLAR peut prendre les états logiques suivants :

v’ Etat logique « 1 » :on suppose que la valeur dans le paramétre IN est bipolaire
et se situe dans une plage de valeurs allant de -27 648 & 27 648.dans ce cas, la
constante «kl»a la valeur «-27 648.0» et la constante «k2» la
valeur « +27648.0 ».

v' Etat logique «0»:on suppose que la valeur dans le paramétre IN est
unipolaire et se situe dans une plage de valeurs allant de 0 a 27 648 .dans ce
cas, la constante «kl»a la valeur «0.0» et la constante «k2» la
valeur « +27648.0 ».

Lorsque la valeur au paramétre IN est supérieure a celle de la constante « k2 », le
résultat de I’instruction prend la valeur de la limite supérieure (HI —LIM), et une
erreur est signalée erreur est signalée

Lorsque la valeur au parametre IN est inférieure a celle de la constante « k1 », le
résultat de I’instruction prend la valeur de la limite inférieure (LO -LIM), et une
erreur est signalée.

Lorsque la valeur limite inférieure indique et supérieure a la valeur limite supérieure
(LO_LIM  HI_LIM), le résultat est mise ¢ I’échelle de maniere inversement
proportionnelle a la valeur d’entrée.

On a utilisé le bloc scale pour convertir la tension du potentiométre en nombre real
[binaire de 12 bits]. [21].
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Réseau 5 : la commande du moteur (Figure 111.26)

- Réseau 5 :

D14 1.2
ML “Urgence® UNSCALE
{R:-al I /1 EN ENQ ———————
143 WAD14 WS
*VITESSE" — N RET_VAL — "Tag_5"
+30.0 HI_LIM Wawns
LO_LIM oUT — "capteur’
%M1.5
"Tag_4" — BIPOLAR

Réseau 111.26 : Réseau 5 du bloc OBL1.
UNISCALE : Annuler mise a I’échelle :
Description

Avec I’instruction « UNSCALE »,permet d’annuler la mise en échelle en unites
physique entre une valeur limite inférieure et une valeur limite supérieure du nombre
a virgule flottante au paramétre IN et vous le convertissez en nombre entier. \Vous
définissez la valeure limite inferieure et supérieure de la plage de valeurs sur
supérieure de la plage de valeurs sur laguelle la mise a I’échelle de la valeur de entrée
est annulée par le biais des paramétrés LO_LIM et HI_LIM .le résultat de I’instruction
est fourni paramétre OUT.

L’instruction « annuler mise a I’échelle »utiliser I’équation suivante :
OUT= [((IN-LO_LIM)/(HI_LIM-LO_LIM ))*(K2+K1)]+k1)

Les valeurs constantes k1 et k2 sont déterminer par I’état logique du paramétre
BIPOLAR, le paramétre BIPOLAR peut prendre les états logique suivant :

v’ Etat logique « 1 » :on suppose que la valeur dans le parametre IN est bipolaire
et se situe dans une plage de valeurs allant de -27 648 a 27 648.dans ce cas, la
constante «kl»a la valeur «-27 648.0» et la constante «k2» la
valeur « +27648.0 ».

v/ Etat logique «0»:on suppose que la valeur dans le paramétre IN est
unipolaire et se situe dans une plage de valeurs allant de 0 a 27 648 .dans ce
cas, la constante «kl»a la valeur «0.0» et la constante «k2» la
valeur « +27648.0 ».
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Lorsque la valeur dans le parametre IN est supérieure a la valeure de limite
supérieure (HI —-LIM), le résultat de I’instruction prend la valeur de la constant
« k2 »et une erreur est renvoyée.

Lorsque la valeur au parameétre IN est inférieure a la valeur de la constante de la
limite inférieure (LO —LIM), le résultat de I’instruction prend la valeur de la constante
« k1 »et une erreur est émise. [21]

111.8.2.2 Coté NI OPC server :

Qui ¢ca marche maintenant le programme (bloc de réseau main OB1), on va
continuation la programmation dans coté NI OPC server

Maintenant nous voulons ajouter les variables pour mon programme avec leurs
adresses (Figure 111.27), (Figure 111.28)

&
File Edit View Users Tools Help
DEFE @ILoE »sdBEX 26
=-%” APIPC Tag Name | Address | Data Type | ScanRate | Scaling ! Description
lI[l] MoT & Click to add a static tag. Tags are not required, but are browsable by OPC clients.
Tag Properties X
Identification
Address: W10 2|[#] al 2
Description: '
Data properties
Date | Time ] User Name Batatyp m
a type: -
€ 14/06/2021 12:01:26 AM Default User =
€ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User Chent access: 1F{ead/Wme 'I
€ 14/06/2021 12:01:32 AM Default User
& 120677001 12+M1-32 &AM Nefanlt |eer Scanrate: |100 j: i miliseconds
Figure 111.27 : Le premier variable
'a +5 NI OPC Servers - (D3 ple_lsbview 2027\ simdemeo.opf *] (Demo Expires 00:00:00) - o ®
| File Edit View Uses Took Help
joSE @lmLg s Al -1
BI4% API_PC TagMame | Address | DataType | ScanRate | Scaing | Deseription
B8 MOT Bdemamer W10 Boolean 100 Hone
[l MOTEUR B Amere MLl Boolean 100 Mone
Hlrgence  M12 Boolean 100 Mene
GAVITESSE  MDT4 Float 100 Mone
AReM MD24 Float 100 Nene
Hspeed M0 Weed 100 Mone
chava QLo Boolean 100 None
EAARR anl Boolean 100 Mone
Buas a2 Boclezn 100 Hene

Figure 111.28 : Tous les variables partagées.
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Maintenant nous ouvrons Net To PLCSIM pour remplir le méme pour créer un
réseau de serveur, puis nous écrivons les deux adresse, adresse IP de wifi et adresse
de PLCSIM (Figure 111.29), (Figure 111.30)

File Tools Help
Name Nl S it =
—| Station ¥ B
Station Data
Name [PLC#001 |
Network IP Address  [192.168.1.111 |
Plcsim IP Address [1s2.168.0.10 |
Plcsim Rack / Slot 0 v| / |2 ~

Start Server ’-‘* [C] Enable TSAP check

= Position of CPU
Version 1.2.4.0 | Port 102 - §7-300: Always 0/2

ays
- A - S7-400: 0/2 or from HWKonfig -
- §7-1200/1500: Always 0/1

[ ok ][ Conce

Figure 111.29 : vue de Net To PLCSIM.

B8 NetToPLCsim:sTo - O X
File Tools Help

Name Network address Plcsim address Rack/Slot Status
192.168.1.111 192.168.0.10

Start Server - Modfy | | Delete

Version 1.24.0 | Port 102 OK

Figure 111.30 : Sauvegarder les adresses.
111.7.3.3 Coté LAB view

Aprés on va connecter NET To PLC SIM avec OPC server, puis on va
programmer LAB view d’abord on va ouvrir LAB view (Figure 111.31)
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{3 Project Explorer - motor_control.vp... — O X
File Edit View Project Operate Tools Window Help

| eSe| X S| @& o

ltems  Files

=- &) Project: motor_control.lvproj
=t omputer
S 8 My Comp
.- &7 Dependencies
.. & Build Specifications

Figure 31 : Premiére étape de programmation
Puis en sélectionner « my computer » puis choisi « new » aprés « 1/0 server»

(Figure 111.32)

I3 Create New I/O Server x

I/O Server Type

Alarm Printer ~
Custom VI - On Input Change

Custom VI - Periodic

Data Set Marking

EPICS Client

Modbus

Modbus Slave

OPC Client

Description

Communicate with OPC (OLE for Process
Control) Servers.

Cancel . Help

Figure 32 : Choix de type

Apreés on va choisi « National instruments. Variables Egine.1 » Pour partager les
variables. (Figure 33)
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= Configure OPC Client /O Server X

Settings  Advanced  Diagnostics

. Update rate (ms)
Browse Machine ~ 500
Machine Deadband (%)
localhost ' Browse... ' 0
Registered OPC servers Reconnect poll rate (s)
National Instruments.NIOPCServers P 120

National Instruments.Variable Engine.]

Prog ID

National Instruments.Variable Engine,]

Figure 111.33 : choix d’OPC.

Sélectionner un serveur OPC puis appuyez sur ok pour on ajoute les variables,

(Figure .34)

{3 project Explorer - motor_controlvp... — a X
File Edit View Project Operate Tools Window Help

hedl xboX||ER|E-E o]

ltems Files

=- &) Project: motor_control.lvproj
& B My Computer
= [3 controle 2.vlib
- % OPC1
& Arnére
- $g démarrer
!“ speed
- $g Urgence
- $g VITESSE
=)
- g ARR
- $g AVA
- ¥ URG

- RPM
- &7 Dependencies
- . Build Specifications

Figure 111.34 : Les variables.
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Ainsi de suite on va ouvrir le VI de LAB view pour continu la programmation de
programme (Figure 111.35), (Figure 36)

Figure 111.35 : Vue de LAB view

10 I controle20contrt 22 Bk Digas - 0 X
| e Bt Yo Dot Qpete Toh lindon 1
S N 2 0 5 2 O e 0 a3 [ﬁ
Urgence URG
H
E e AVA
Marche arriére ARRIERE
B
m =
stop
l H

Figure 111.36 : Vue final de projet.
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111.9. simulation

11.9.1 Coté de TIA portal

L’ application de simulation S7-PLC SIM V13 nous a permet de visualisé et visualisé
et de tester notre programme qu’on simuler sur ordinateur.la simulation a étais
complément réaliser au sien du logiciel TIA portal v13.cette application permet de
tester des programmes destinés aux CPU S7-300.

111.9.1.1 simulation de I’automate « APl »

Une fois les programmes est réaliser dans logiciel TIA portal , on va commencer les
teste grace a son extension PLC SIM , en compilant, puis en chargent le programme
dans I'automate simulés en utilisant la barre de simulation en haute de la fenétre
(Figure 111.37).

Simuler

T8 Siemens - essay06_01

Projer  Edition Affichage  Insemion  Enligne Outils  Accesscires Fenétre '.,’ Totally Integrated Automation
= P

HH e @ XEEX e [ A0EER FGhioremgfe ORTAL
Navigateur

| Appareils |_ Options

50O i

v | Rechercher/Remplacer

v ] essay06 01
B Ajouter ..
gﬁ Appareils ...

~ @Ac 1.
Y condi...

% Enlign...

/g Blocsd...

sa.uhaluo"qu_a E” sayoe] ki

» (3 Objets ..

Figure 111.37 : Simulation de I’API.

Il faute maintenant charger la configuration de I’automate dans celui-ci
(Figure 111.37).pour cela il faut tout d’abord connecter I’automate simulé un PC en
utilisant I’interface SIMATIC PLCSIM.
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T qement etendu
Neeud d'accés configuré de "PLC_1"
]
Apparei| Type dappareil Emplac_. Type Adresse Sous-résesu ;
Ac CPU3I4CZ PNIDP 2X2 PNAE 192:168.0.1
CPUIT4CZPNIDP 2X1 WP 2
Mode : E':?:'\:II_E_. [=] ke
Interface PGIPC: [ FLCoIM -le&E |
- S I
[-]®
Abonnés compatibles dans le sous-réseau cible : Dﬂﬁchelmus les abonnés compatibles
Apparei| Type d'appareil Type Adresse Appareil cible
B CPU 300 non spé.. PNIE 19216800 -
£ = PNIIE Adresse d'accés =
L 1S anaE
-
Isoncerla rec..|
Information d'état en ligne
Exploration et extraction des informations acheyees. ~L b
[TIWafficher que les journaux des problémes
Chorger 1| gnuler |

Figure 111.38 : liaison PC avec I’automate.

Ensuite, on charge le programme dans I’API (Figure 111.39).

Apercu du chargement

Module simulé

= Logiciel

w Chargerdans ['...

9 Vérifier avant le chargement
Etat 1 Cible IMessage Action
| o * PLC1 Prét pour la procédure de chargement.

Le chargement sera exécuté sur un APl simulé.

Charger le logiciel dans I'appareil Charger la sélection

Blocs n'existant pas en ligne.

Main [OB1]  (sélectionné) =) Charger dans
l'appareil

UNSCALE [... (nécessaire pour rendre le pregramme cohérent) g Chargerdans
l'appareil

SCALE [FC1... (nécessaire pour rendre le programme cohérent) ] Charger dans
= l'appareil

| Acwaliser

|_ Termine ” _] [ Annuler _1
I ——S—S—S—S—S—S—S—SS——n—nn———————_———_— — ————— —  —_ —_——_——_———.

Charger

Figure 111.39 : Vue d’un apercu du chargement.
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111.9.3.2 Coté de NI OPC server

Cette partie pour établi la liaison entre les deux logiciel et confirmer le test de
simulation (Figure 111.40), (Figure 111.41), (Figure 111.42), (Figure 111.43)

%« OPC Quick Client - Untitled * - m] X
File Edit View Tools Help

DM el &$BEX

=@ National Instruments. NIOPCServers | Data Type | Value I Timestamp I Quality | Update Count
B _system wo... String Default;Realtek RT...  13:55:04:514 Good 2
‘S APLPC._System bsti... Boolean 0 13:55:04:514 Good 2
B API_PC.S7_314C bter String Realtek RTLB168D/... 13:55:04:514 Good 2
(B3] API_PC.57_314C._System 4:514 2
= MOT._System

[E MOT.MOTEUR
[E MOT.MOTEUR._System

Figure 111.40 : Vue d’OPC.

4 OPC Quick Client - Untitled - m] X
File Edit View Tocls Help
D@M el &R X
=12 Mational Instrurnents. NIOPCServers | Data Type ]—Value ] Timestamp [Quafity ]—Update Count ~
53 _System AutoD... Boolean 0 13:55:04:519 Good 2
{3 API_PC. System AutoD... Boolean 0 13:55:04:519 Good 2
(B API_PC.57_314C AuteD... Long 3 13:55:04:519 Good 2
23 API_PCS7_314C._System ¥uteD... Long 10000 13:55:04:519 Good 2
| MOT._System Conne... Long 3 13:55:04:519 Good 2
& MOT.MOTEUR Deviceld String 192,162.1.36 13:55:04:519 Good 2
[E3 MOT.MOTEUR, System Enabled Boolean 1 13:55:04:519 Good 2
Error Boclean 1 13:55:07:868 Good 3
InterRe... Long 0 13:55:04:519 Good 2
MoError  Booclean 0 13:55:07:868 Good 3
Reques... Long 2 13:55:04:519 Good 2
Reques.. Long 2000 13:55:04:519 Good 2
imula... Boolean 0 13:55:04:519 Good 2
W
< > r( >

Figure 111.41 : Vue d’OPC.
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4 OPC Quick Client - Untitled * - (] X

File Edit View Tools Help
DEM- e $BEX

=+ National Instruments.NIOPCServess | Data Type I Value | Timestamp ! Quality I Update Count
B _System btwork.. String Default;Realtek RT...,  13:55:04:941 Good 2
[E3 APLPC. System nostics  Boolean 0 13:55:04:941 Good 2
(B API_PC.ST_314C apter String Default 13:535:04:947 Good 2
(@3 API_PC.S7_314C. System hization... Long 10 13:55:04:941 Good 2
el
& MOT.MOTEUR

[ MOT.MOTEUR._System

< > |« >

Ready 5'Itern Count: 66 |

Figure 111.42 : vue d’ OPC..

thernet » PLC_1 [CPU 314C-2 DP w » Main [OB1]
% OPC Quick Client - Untithed * - o ®
File Edit View Tools Help
DEFH el & 28X
9 National NIOPCServers | ftem ID [ Data Type Value [T ; [ Quality [ Update Count +
4 5 System CIMOTMOTEUR, System._AutoDe.. Baclean [ 18:15:23:620 Good 2
(5D APLPC, System SIMOTMOTEUR. System._AutoDe... Boolean 0 18:15:23:620 Good 2
f [E3 API_PC.ST_314C CIMOTMOTEUR, System._AutoDe.. Boolean [ 18:15:23:620 Good 2
d |-G 491 PC.ST 314C, System EIMOTMOTEUR, System._AutoDe.. Long 3 18:15:23:620 Good 2
L () MOT,_System EMOTMOTEUR, System._AutoDe... Leng 10000 18:15:23:620 Good 2
d -[E MOT.MOTEUR EIMOTMOTEUR, System._Connect... Leng 3 18:15:23:620 Good 2
d | 3 MOT.MOTEUR. System @MOTMOTEUR, System. Deviceld  String 182,168,111 18:15:23:620 Good 2
| CIMOTMOTEUR, System, Enabled  Boolean 1 18:15:23:620 Good 2
CIMOTMOTEUR._System._Errar Boolean 0 18:15:23:620 Good 2 L]
b I > | >
of Date Time Event | 2
@ 0307200 1523 PM Connected to serv...
@ 030772021 &15:23PM Added group”_Sys..
" 0 037072021 E15:23 PM Added 18 ftems to ...
[ - epe— cazasnus A R R
Ready {tem Count: 66

Figure 111.43 : Vue d’OPC.
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111.10 LAB VIEW

111.10.1.Simulation

La simulation est un processus qui consiste a utiliser un logiciel pour recréer et
analyser le comportement de systemes dynamiques. VVous utilisez le processus de
simulation pour réduire les colts de développement de produits en accélérer le
développement des produits. VVous utilisez également le processus de simulation pour
fournir des informations dans le comportement des systéemes dynamiques gque vous ne
pouvez pas reproduire facilement en laboratoire. (Figure 111.44)

apuui de
simulation

=i ol o T TR W — W
& e T P T Tk B LT TS, e () o

Figure 111.44: vue de simulation.

On appuie sur le bouton Marche Avant la LED L2 S’allume (Figure 111.45),

(Figure 111.46)

3 controle 2vlibecontral Zui - o *® a
file fdit Yeew Project Qperate Jook  Mindow Help m | file Edit Yiew Project Operste Jooks Window Help
»/@|@n| |22 @@ @n] 9] w e o (2]
_ 2
| J J lag Urgence URG
N=— = ol
: = Marche Avant A
Urgence Marche Avant  Marche arriere ﬁ £
e %
e . (B
Marche arriére ARRIERE
[ =
id i
o 2]
L
stop
o 0

Figure 111.45 : vue de simulation
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- Réseau 1:

%WM1.0 %WM1.2 M1 %01.0
“démarrer” "Urgence® “Arrigre” TAVAT
— F W A )

Figure 111.46 : vue de simulation

On appuie sur le bouton marche urgence la LED L3 s’allume (Figure 111.47),

(Figure 111.48)

3 controle 2hdbicontral 2

- o0 x Ea3
Eile Edit Yiew Project Operste Jools Window Help [Fde Edit View Project Operste Jook Window Help
#|&]|[@[n] 7 L > @] @n|[§]] v

=\ |
b B
O Urgence URG
= E =l
Marche Avant AVA
Marche arriére A_F_l_!l_IERE
bl
RPN! oo
bl
stop
; o] E: &
Figure 111.47 : vue de simulation.
Réseau 3 :
w2 Q.2
‘ "Urgence”

"URG"
| | |

‘ 1 I

Figure 111.48 : vue de simulation.
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Control de varie d’un moteur asynchrone (figure 111.49), (figure 111.50),

(Figure 111.51).

|| ey —
Ele fdt Miew Project Operate TJook Window Help

] @ n][§][E] b 7 ar

Eile Edit Miew Project Operste Jock Window Help

Réalisation du projet programmation et simulation

sl

Urgence

Marche Avant

URG
Eo 1

AVA
el
e
Marche arriére ARRIERE
o
i
FPH
stop
] =l =
¥ 1500
Figure 111.49: vue de simulation.
dF diF =0— {7} =
A
5014372
D14 1.2
VITESSE “Urgence* T !
| | A |
| Real | iy I
1430.0 501.4372 1620000
%WD14 WS
*VITESSE" —] —"Tag_s'
14300 = =
] 9694 o
00— WAWE =
I |— capteur ;
M1 5 ) - -
100% ! T ST
Figure 111.50 : vue de simulation.
Ak dik == {7} = &
[
9694 160000
WANE WAWI8
“capteur” m— — “ERR" —
gl 1753111 5
V0 =— %WMD24
— RPN
FALSE
1.6
“Tag_6" == F
o b
[100% 2 rres errvrer

Figure 111.51 : vue de simulation
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111.10 Net To PLCSIM

Net To PLCsim qui permet d’accéder au PLC —Simulation S7TPLC SIM de puis votre
réseau via la communication TCP/IP en utilisant I’interface réseau du PC sur I’lequel
la simulation est exécutée.

Il est utile pour tester (SCADA ,IHM, ...etc)avec S7-PLcsim, sans véritable API.

111.11.Conclusion

Ona vu un programme de L’API et LAB view sous une configuration NI OPC server
pour la commande (la sens et varier) d’un moteur asynchrone.
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Conclusion

En conclusion, l'objectif, la portée et les exigences fondamentales du projet ont été
atteints. Mais la sont quelques défauts dans ce projet. Premierement, il y a un retard
de temps pendant I'exécution, que chaque décision a prise par l'utilisateur via
LabVIEW prendra environ 30 secondes en moyenne pour envoyer le signal a
lautomate. Le délai principalement causé par les mauvaises spécifications de
l'ordinateur portable utilisé pour la mise en ceuvre, ce qui amene le LabVIEW a
prendre longtemps pour exeécuter le programme et générer les données booléennes a
envoyer a l'automate.

Deuxiémement, la connectivité Ethernet entre I'ordinateur portable et I'automate est
facilement déconnectée. Ce probléme survient également en raison de la mauvaise
spécification de [l'ordinateur portable utilisé. Ce probléeme se produit lorsque
l'ordinateur portable est épuisé trop de RAM, provoquant le décalage de l'ordinateur
portable et incapable d'utiliser temporaire. Par conséquent, l'utilisateur ne peut pas
effectuer trop d'actions et change en méme temps qu'il fera planter le programme.

Troisiemement, il y a une limitation dans le controle de la vitesse car il

ne sont que 3 références multi-étapes dans le VFD. Les changements de fréquence
dans ce projet ne peuvent pas étre exécutés en plus petit étapes a moins qu'il n'y ait
des références multi-étapes supplémentaires fourni. Dans I'ensemble, choisir
LabVIEW comme machine humaine l'interface pour la mise en ceuvre est une bonne
décision car elle a divers types d'applications et de fonctions qui sont facile a
comprendre et a utiliser. De plus, cette approche est plus économique car les objectifs
de I'implémentation du systéme ont été atteints avec uniquement les fonctionnalités de
base des toolkits LabVIEW utilisés, qui sont partagés variables et les serveurs NI
OPC.
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ANNEXE

ANNEXE 1

Parametre

Le tableau suivant montre les parametres de I’instruction « UNISCAL ».

Parametre déclaration Type de | Zone de mémoire Description
donneées
EN Input BOOL 1,QM,D L Entrée de validation
ENO Out put BOOL 1,Q,M,D ,L Sortie de validation
IN In put INT ,QM,D,L,P  ou | Valeur d’entrée a mettre
constante a I’échelle
HI-ILM Input REAL ,LQM,D ,L,P  ou | Valeur limité supérieure
constante
LO-LIM In put REAL 1,QM,D L ou | Valeur limité inférieure
constante
BIPOLAR In put BOOL 1,Q,MD ,L ou | Indique si la valeur du
constante parametre IN est
interprétée comme
bipolaire ou unipolaire.
ce  paramétre  peut
prendre  les valeurs
suivant :1 :bipolaire
0 : unipolaire
ouT Out put REAL 1LQMD,P Résultat de I’instruction
RET-VAL Out put WORD 1,QMD,L P Information d’erreur

Tableau I11.1 : paramétre du bloc scale.




ANNEXE

ANNEXE?2
UNSCALE

Parametre

Le tableau suivant montre les paramétres de I’instruction « annuler mise en échelle»

Parametre déclaration Type de | Zone de mémoire Description
donneées
EN Input BOOL 1,QM,D L Entrée de validation
ENO Input BOOL 1,Q,M,D ,L Sortie de validation
IN In put INT LQM,D,LLP  ou | Valeur d’entrée dont la
constante mise & I’échelle doit étre
annulée pour obtenir une
valeur entiere.
HI-ILM Input REAL ,LQM,D,L,P  ou | Valeur limité supérieure
constante
LO-LIM In put REAL 1,QM,D L ou | Valeur limité inférieure
constante
BIPOLAR In put BOOL 1,Q,M,D ,L ou | Indique si la valeur du
constante parametre IN est
interprétée comme
bipolaire ou unipolaire.
ce  paramétre  peut
prendre  les valeurs
suivant :1 :bipolaire
0 : unipolaire
ouT Out put REAL 1LQMD,P Résultat de I’instruction
RET-VAL Out put WORD 1,QMD,L P Information d’erreur

Tableau : les paramétres d’UNISCALE.
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Abstract
The aim of this work is, remote control by ethernet

The case studied in this topic relates to control (direction and shift) of an
asynchronous motor To achieve this goal, The program (Tia Portal) is used to
program a Siemens S7-300 industrial account, as well as the interface of the LAB
View screen via the OPC server

Keywords: LAB view, OPC server, asynchronous motor, TIA portal, Ethernet

Résume
Le but de ce travail est, télécommande par Ethernet

Le cas étudié dans ce sujet concerne la commande (sens et décalage) d'un moteur
asynchrone Pour atteindre cet objectif, Le programme (Tia Portal) permet de
programmer un compte industriel Siemens S7-300, ainsi comme interface de I'écran
LAB View via le serveur OPC

Mots clés : LAB view, OPC server, moteur asynchrone, TIA portal, Ethernet.
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