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Introduction Générale

De nos jours, I'accroissement du marché et la concurrence ardue entre les
industriels ont rendus le taux de satisfaction de client en terme de délais un atout
indéniable, Pour cela les industriels doivent étre plus réactifs aux touts imprévus
auxquels ils sont soumis et aux différents aléas du fonctionnement qu’il soit en
terme de disponibilité ou de fiabilité dans les différents ateliers de production.

Parmi les méthodes utilisées nous trouvons la supervision en temps réel,
cette méthode aide a la gestion en temps réel en prenant les décisions aux bon
moments et de prédire les anomalies du future proches.

C'est sur la base de cette vision que nous sommes motivés de réaliser un
systeme de supervision pour notre systéme de Trie le MPS Variant présenté dans le
mémoire d'ingénieur. Nous sommes intéressés plus particulierement par les
systemes SCADA qui ont un impacte considérable dans I'industrie moderne.

A cet effet notre mémoire est subdivisé en trois chapitres, Présentés comme
suite :

Dans le premier chapitre, nous donnerons des concepts généraux sur les
systemes SCADA et ses apports aux industriels, en outre, nous exposerons quelques
SCADA commerciaux, et pour terminer ce chapitre nous décrivons quelques
concepts fondamentaux de la communication industrielle.

Dans le deuxieme chapitre, nous exposerons notre logiciel de simulation
3D « Ciros » qui sera notre émulateur dans la troisiéme partie, ainsi que notre logiciel
SCADA «le Wincc flexible». Dans ce chapitre nous allons aussi présenter les
différentes étapes a suivre pour la configuration de ces deux logiciels.

Le dernier chapitre est consacré a la présentation des différentes vues
d’interfaces homme/machine créés. Et les résultats de synchronisation entre les
différents outils utilisés (Ciros, Wincc Runtime & PLCSim). Ainsi que les résultats de
simulation de notre MPS variant.



CHAPITREI

Généralité sur les systemes SCADA




CHAPITRE I : Généralité sur les Systemes SCADA

I.1 Introduction

La supervision est une technologie industrielle utilisée pour surveiller et
controler les processus de fabrication automatisés, le tout en temps réel. Elle
implique la collecte de données (mesure, gestion des alarme, retour d'état de
fonctionnement) et de parametres de contrdle de processus pour le but de prendre les
meilleures décisions dans les bons moments notamment I’optimisation de la
production en terme de ressources et la mise en place d'une démarche de
maintenance. Parmi les outils de la supervision industrielle nous trouvons les
Systeme SCADA que nous allons découvrir dans ce premier chapitre.

1.2 Définition d’un Systeme SCADA [1]:

SCADA est un est cigle de Supervisory Control and Data Acquisition, ce
qui signifie commande de supervision et acquisition de données. Les systemes
SCADA sont utilisés pour surveiller et controler les usines ou les équipements
dans les industries telles que les télécommunications, les métallurgies,
logistique... etc. Ces systemes englobent le transfert de données entre la central
SCADA et un certain nombre d'automates programmable (API), et entre
l'ordinateur central et les terminaux de commande.

Ces systemes peuvent étre relativement simple, tel que la surveillance d"un
immeuble (lampes, ascenseur...), ou trés complexe comme un systéme qui surveille
toute l'activité dans une central nucléaire.

Un SCADA compose de:

* Un ou plusieurs appareils de terrain d'interfacage de données, généralement
RTU ou API, qui communiqué entre les différent capteurs et les actionneurs.

* Un systéme de communication utilise pour transférer des données entre les
interfaces de données, les unités de controle et la central SCADA, ces systeme
peuvent étres radio, GSM, cable, satellite, et Ou une combinais entre ceux-ci.
* Une central SCADA (parfois appelé une station maitre SCADA, ou Master
Terminal Unit (MTU).

* Le logiciel de supervision communément appelé logiciel IHM (logiciel
d'interface homme machine)

Le systeme HMI présente généralement l'information pour le personnel
d'exploitation graphique, sous la forme d'un synoptique. Cela signifie que
'opérateur peut voir une représentation schématique de I'usine controlé.

I.3 Emplacement du SCADA dans la pyramide d’automatisation
industrielle : [2]

Les SAP sont des systémes d'une complexité considérable, et ce, parce qu'ils se
composent de différents périphériques. Ils se caractérisent par une confluence de
fonctionnement de plusieurs équipements dans une méme période. On peut
schématiser la hiérarchie de 1'organisation pyramidale des SAP comme montré dans
la Figure I.1.
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Ce dernier est constitué de quatre couches :

1- La couche d’instrumentation: on y trouve les capteurs, les pré-actionneurs et les
actionneurs.

2- La partie contrdle : on y trouve les automates programmables (API), les
régulateurs (proportionnel, intégrateur, dérivateur) PID, les ordinateurs PC.

3- La Plateforme logicielle modulaire (SCADA /MES « Manufacturing Execution

System »).

4- 'ERP « Entreprise Ressource Planning» qui se positionne au sommet de la

pyramide, Ce dernier est un progiciel qui gere la planification des ressources de
'entreprise (aspect administratif).
Cette pyramide a vécu une évolution d optimisation dans le temps. Au lieu d’avoir
deux couches séparées : le SCADA et le MES (qui a pour rdle principal d’assurer le

suivi de la production), ces derniers ont été fusionnés dans une méme couche. Cette

optimisation s’est effectuée parce qu’il n'y avait pas beaucoup d’échange

d’informations entre le MES et le SCADA

Figure 1.1: Pyramide de 'automatisme [2]

I.4 Principaux logiciel SCADA commercial et leur domaine
d’utilisation [2] :

Tableau 1: Revue des logiciels SCADA

Nom du Constructeur LOGO de Domaine Les types de
logiciel ou entreprise I'entreprise d’utilisation logiciels
de développent
Vijeolook | Shneider | Petite ou Spécifique pour
Electric, un moyenne une
groupe sc nE‘ er application, supervision en
industriel | Domaine temps réelpour
européen E ‘ t r | c industriel : une
3 ec fabrication, .

[3] spécialement supervision
pour produit locale
télémécanique

RSview32 | RockWell Industrielle, Spécifique pour
Automation, )| ROCkWE“ Pour grande supervision en

Etats-Unis I application qui temps réel pour

Au'omuhon utilise une architecture
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1\ Rockwell

spécifiquement les

locale, cette

produits Allen- application peut
Au'omu"on Bradley étre migrée vers
une supervision
mobile
[4]
MESbox ORDINAL Domaine Spécifique pour
SCADA software,France industriels supervision
M ORDINAL (Manufacturing) locale en temps
N Csorrwane Services publics : | réel
enseignement,
[5] Recherche
Pc vue ARC Gestion technique | Supervision
informatique, desbatiments, locale et mobile
France Production et en temps réel,
distribution ainsi ce logiciel
électrique peut migrer vers
Informatigue | Industrie une
Infrastructure applicationWeb
[6] Pétrole et gaz
Transports
Traitement
distribution d’eau.
Camp éolien
Simatic Siemens, un Industrielle qui Spécifique
Wincc groupe utilise pour
(TIA international Sl E M E N S principalement la | supervision en
portal) d’origine technologie temps réel,
Totally allemande Siemens mais ce
Integrated logiciel a fait
preuve pour
[7] uneévolutivité
modulaire
pour une
application
universelle
Intouch Shneider Industrielle Mines | Supervision
electric, / et métaux,Energie locale et mobile
Un groupe c nel er en temps réel
industriel
européen

8E|ectric

[3]
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Visual Eaton, Société Industrielle Supervision local
Real-Time | d’origine E 11. N Energie Batiments | en tempsréel
Substation | irlandaise A
Powering Business Worldwide
[8]
GE IFIX General Electric Différentes Supervision
est un applications et locale et mobile
conglomérat industries : entemps  réel,
américano- D’eaux usées, ainsi ce logiciel
canadien pharmaceutiques, | peut migrer vers
biotechnologiques, | une
de pétrole et de application Web
gaz et de la
distribution
d'énergie
GE General Electric Domaine Supervision
CIMPLICI | estun [9] industriel locale et mobile
TY conglomérat en temps réel,
américano- ainsi ce logiciel
canadien peut migrer vers
une application
Web
Atvise CertecEDV Domaine Supervision
SCADA GmbH ® . industriel Dans basée sur leWeb
les segments
® de transport,
de l'énergie,
[10] fabrication,

l'ingénierie,
infrastructure et
administration

I.5 Architecture des systéemes SCADA [1]

Les systemes SCADA ont évolués en parallele avec la croissance et la sophistication

des technologies de I'information. Dans cette partie nous allons parler del’

2

évolution

des systemesSCADA et fournir une description des trois (03) générations suivantes :

I.5.1 Premiére génération: «monolithique»

Dans la premiere génération, le concept d'informatique était en général appliqué par
une unité centrale. Les réseaux n’existait pas et chaque systéme centralisé était seul,
ainsi les systemes SCADA étaient autonomes avec pratiquement aucune connexion
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avec d'autres systémes.

Les réseaux étendus WAN (wide area networks) qui ont étaient implantés pour
communiquer avec les RTU (remote terminal unite) ont étaient concues avec le seul
but de communiquer avec les postes locaux et rien d’autre, les protocoles de
communication ont étaient développéspar le fournisseur des RTU.

La redondance dans ces systemes de premiére génération a été accomplie par
l"utilisation de deux unités centrales identiquement équipés, une premiere et une
sauvegarde. La fonction premiere de cette sauvegarde est de prendre le relai en
I’éventualité d’une défaillance détectée. Cette figure décrit la premiére génération

SCADA.
@ Remote
Terminal Unit

SCADA Master /l/
Wide Area Network

| fea Network
Wide Area Network
Remote
f Terminal Unit
Remote
; Terminal Unit

Figure 1.2: architecture SCADA de premieére génération [1]

I.5.2 Deuxiéme génération: «distribué»

La deuxiéme génération étant plus performante que la précédente, a réussi a
diminuer la taille et le cott de chaque station en attribuant a chaque station une
tache particuliere.

Elle a bien su profiter et exploiter le développement de la miniaturisation et de la
technologie des réseaux locaux pour répartir le traitement entre plusieurs stations
reliées par un réseau local et partager l'information en temps réel, en effet, cette
répartition des taches de fonctionnement du systéme sur un bon nombre de station
a permit, en plus d'augmenter la puissance de traitement, d'améliorer la redondance
et la fiabilité du systéme: Plutot que d’avoir un systeme de basculement de secours
qui est utilisé dans la plus part des systemes de premiére génération, 1’architecture
distribué garde toutes les stations en ligne tout le temps, donc en cas d'occurrence
d'une défaillance sur une station IHM, une autre prendra le relais sans attendre le
basculement du systeme primaire.
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Comme était le cas pour l'architecture de la premiere génération, la seconde
génération des systemes SCADA est limité du coté matériel, logiciel et des
équipements périphériques qui sont fournis ou sélectionnés par le fournisseur du
systeme SCADA.

&

Remote
Terminal Unit

Communications
Server

Operating

Oparating Station

Station Wide Area Network (WAN)

0, %@
7. K=y

Wide Area Network (WAN)
Operating Operating '
Station Station %
Remote
Local Area Network Terminal Unit

(LAN)

Figure 1.3: architecture SCADA de deuxieme génération. [1]

I.5.3 Troisiéme génération: «en réseau»

La génération actuelle adopte une architecture réseau, qui est étroitement lié a
l’architecture distribuée sauf que l'architecture réseau offre une ouverture a un
environnement autre que celui conditionné par le fournisseur. L’amélioration
majeure dans la troisiémegénération vient de I'utilisation des protocoles WAN
comme le protocole internet (IP) pour la communication entre la station maitresse et
les équipements de communication. Cela permet a la portion de la station maitresse
responsable de la communication avec les appareils de terrain d’étre séparés de la
station maitresse et cela par le biais du réseau WAN.

En raison de 1'utilisation de protocoles standards et le fait que de nombreux systémes
SCADA réseau sont accessibles a partir d'Internet, les systémes sont potentiellement
vulnérables a distance cyber-attaques.



CHAPITRE I : Généralité sur les Systemes SCADA

PIATA b ﬂ v
"g-. W
b

4

R e
Tevew e

Figure 1.4: architecture SCADA de troisieme génération. [1]
1.6 Fonctions de la Supervision [11]

- L'assistance de 1'opérateur dans ses actions de commande du processus de
production (interface IHM dynamique...)

- Lavisualisation de 'état et de I’évolution d'une installation automatisée de
contrdle du processus, avec une mise en évidence des anomalies alarmes)

- La collecte d'informations en temps réel sur des processus depuis des sites
distants (machines, ateliers, usines...) et leur archivage

- L’aide a I'opérateur dans son travail (séquence d'actions/batch,
recette/receipe) et dans ses décisions (propositions de parametres,
signalisation de valeurs en défaut, aide a la résolution d'un probleme, ...)

- fournir des données pour l'atteinte des objectifs de production
(quantité, qualité, tragabilité, sécurité...)

I.6.1 Synoptique

C’est 'une des fonctions essentielles de la supervision, elle fournit une représentation

synthétique, dynamique et instantanée de I'ensemble des moyens de production de

l'unité

= - |_auwxc B ) C |
Tposs pesce  loewsonc

Flgr L.5: Interface Homme/ Machine [12]
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Elle permet aussi a I'opérateur d'interagir avec le processus et de visualiser le
comportement et d’intervenir en cas d"une anomalie.

T ORDINAL

silos

cwI_roiraor -

I
=
[Prawsion haute’
CRO3 4
ComasNay cHoa Fo1 voz
5

| VCRS PETRINS
I 1FT3

hctio
‘thm

Log@saticn
— — — DERAUTIS.Def 19
_DEFALTS Dof 3

Figure 1.6: interaction avec une IHM [13]

1.6.2 Courbes:

- les systemes SCADA donnent une représentation graphique de
différentes données du processus

- elle permet d'analyser les variables historiées

EEEREE Y ErEEEEIOREE

FasLi ]
150
100
50 5 >‘
__-'_1,1,|,
11:24:40 11:24:50 11:25:00 11:25:10 11:25:2
B 19/03/2008 13032008 19032008 19032008 19003720
T erming |=F [19/03/2008 11:2755 (G4
[ Xl
© (& %1 &8l
Mom |Horodatage (limite inférieure) Ordonnée (limite in Horodatage {limite suf Ordonnée (|
1 Courbe 1 19/032005 11:24:39 1760 130372008 11:25:20 |80
2 | Courbe 2 |19/03/2008 11:24:39 360 190372008 11:25:20 |47 0
3
A
4] | »

|Source : Controll [11:27.55

Figure 1.7: Courbe [11]
11
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1.6.3 Alarme:
- calcule en temps réel les conditions de déclenchement des alarmes

- affiche l'ensemble des alarmes selon des regles de priorité,

- donne les outils de gestion depuis la prise en compte jusqu'a la résolution complete
- assure l'enregistrement de toutes les étapes de traitement de l'alarme

Consignation d'état

Heure Evénement Heure Evénement
16/03/2009 22:30:52 Départlotn® 1.

Consultation des historiques (Filtre courant :)

Heure Evénement Libellé Alarme Opérateur
D0 22:32:02 Disp.Acq Batiment2 Détection incendie 2eme étage Sud
2009 22:32:00 Disp.Acq Batiment4 Détection incendie ler étage Sud
09 22:31:57 Disp.Acq Batiment2 Détection incendie 1e

22:31:53 Disp. NAcq Batiment2 Détection incendie 1er étage Sud

09 22:31:50 Disp.Acq Batiment4 Détection incendie 1er étage Mord

Filtres Acquittements
‘ General | ‘ Pompes | | Palettes | ‘GTC-GTB' ‘ General | ‘ Pompes | ‘ Palettes | ‘GTC-GTB'

Figure 1.8: Alarme [11]

I.6.4 Historisation du procédé:
- permet la sauvegarde périodique de grandeurs (archivage au fil de l'eau)
- permet la sauvegarde d'événements horodatés (archivage sélectif)
- fournit les outils de recherche dans les données archivées

- fournit la possibilité de refaire fonctionner le synoptique avec les
données archivées (fonction de magnétoscope ou de replay)

- permet de garder une trace validée de données critiques
(Tracgabilité de données de production)

12
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22/05/2015 14:47:43

120
100
80-
60+
40
2{1—5

10:25:00 10:26:15 10:27:30 10:28:45 10:30:00

22/05/2015  22/05/2015 22/05/2015 22/05/2015  22/05/2015
||« w|aja 1] w]
[Curve_1 |TEST_V...| 422/05/2015 10:2..|

Figure 1.9: Historisation des procédés [14]

1.6.5 Gestion des gammes de fabrication et recettes:
- donne un outil de gestion des lots de fabrication (batch)

- gere les parametres de réglage des machines pour chacun des lots(recettes)

Visualisation
Produit/OF: 0

Melange :

Lait: Chauffe :

Sucre: Refroid :
Chocolat :

| Nouvele || Envegistrer | Visuaiser [l Fermer
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1.7 Interface Homme-Machine :

L’Interface Homme-Machine ou HMI est I'appareil qui présente des données de
processus a un opérateur humain et a travers lequel I'opérateur controle le
processus. L'ITHM est généralement lié au systeme SCADA bases de données et
logiciels, pour fournir une tendance, données de diagnostic et des informations de
gestion tels que les procédures de maintenance planifiées, informations logistiques,
détaillée des schémas pour un capteur particulier ou machine et les guides de
dépannage de systeme expert. L'THM est un logiciel et un matériel permettant aux
opérateurs humains de surveiller 1'état d'un processus sous controle, de modifier les
parametres de controle pour modifier 1'objectif de controle et de remplacer
manuellement les opérations de controle automatique en cas d'urgence. L'HMI
permet également a un ingénieur de controéle ou a un opérateur de configurer des
points de consigne ou des algorithmes de controle et des parametres dans le
controleur. L'THM affiche également des informations sur I'état des processus, des
informations historiques, des rapports et d'autres informations aupres des
opérateurs, des administrateurs, des gestionnaires, des partenaires commerciaux et
d'autres utilisateurs autorisés. L'emplacement, la plate-forme et l'interface peuvent
varier considérablement. Par exemple, une IHM pourrait étre une plate-forme dédiée
dans le centre de controle, un ordinateur portable sur un réseau local sans fil ou un
navigateur sur n'importe quel systeme connecté a Internet.

I.8 Les Avantages du systeme SCADA [25]:

De toute évidence, le cotit initial d'un systeme SCADA doit étre justifié. Quelques
raisons typiques pour la mise en ceuvre d'un systéme SCADA sont :

* Amélioration du fonctionnement de 1'usine ou du processus entrainant des
économies en raison d’optimisation du systeme.

* Augmentation de la productivité du personnel.

* Amélioration de la sécurité du systéme en raison d'une meilleure information et
d'un meilleur controle.

* Protection de I'équipement de la centrale.

* Protection de I'environnement contre une panne du systéme.

* Amélioration des économies d'énergie grace a I'optimisation de l'usine.

* Une réception améliorée et plus rapide des données afin que les clients puissent
étre facturés plus rapidement et avec précision.

* Réglementations gouvernementales pour la sécurité et la mesure du gaz (pour les
redevances et taxes, etc.).

14
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.9 Communication Siemens (interface, protocole, portes) [15]

Il existe de nombreuses facons d'accéder aux données du PLC Siemens. Ces

différentes manieres ou méthodes varient selon le modele ou la gamme d’automate
en question.Les interfaces de communication que I'on peut trouver sur les automates

programmables Siemens sont :

.91 Communications série

Les communications série sont disponibles par le biais d"'un module d’extension
pour tous les controleurs Siemens. Le port série permet de relier le controleur aux
lecteurs de codes a barres, imprimantes, interfaces opérateur et autres controleurs
SIMATIC. Les interfaces de communication RS232, RS422 et EIA-485 peuvent étre
utilisées pour accéder aux données des automates Siemens via les communications
série. Les appareils peuvent étre accessibles en utilisant une variété protocoles, y
compris le modbus ASCII et le Modbus RTU en configuration maitre / esclave.

1.9.2 Communications MPI

Tx

Rx F

Tx

Rx

Figure I.11: principe de fonctionnement de la communication

série [16]

Le MPI (Multi Point Interface) est un mode de communication propriétaires Siemens, il

est utilisé pour la programmation ou pour communiquer avec des controleurs
SIMATIC (assuré un échange de données inter-automates). Une interface MPI est
intégrée sur les processeurs des automates SIMATIC modulaires. Les
communications de type MPI utilisent le S7 Basic Communication, le S7
Communication et le Global Data.

Le protocole S7 est un protocole propriétaire Siemens qui facilite le transfert

des données d’un contrdleur Siemens a un-autre. Le protocole S7 est un sous-
ensemble du Profibus DP et utilise un grand nombre des mémes commandes

que le Profibus DP. Un adaptateur est cependant recommandé dans les

applications dans lesquelles vous souhaitez connecter le port MPI a un réseau

Profibus.

15
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19.3 Profibus DP

Profibus Decentralised Peripheral définit une couche physique sériel via RS485
avec des pilotes spéciaux permettant d’attendre un débit de 12Mbits. Le Profibus
peut étre mis a base d’un cablage a paire torsadée, fibre optique ou d’autres médias
physiques Le Profibus permet d’interconnecter plusieurs capteurs intelligents sur un
méme bus de données. Un dispositif maitre permet d’interroger des périphériques
esclaves afin de recueillir des données ou bien de vérifier I'état des dispositifs.
Le Profibus a deux énormes avantages par rapport a d’autres technologies de bus de
capteur : la vitesse, la taille des données (débit). Mais des fois sa mis en ceuvre
devient couteux et sans intérét. Dans le profibus en trouve aussi le Profibus-FMS
(Fieldbus Message Specification), le Profibus-PA (Process Automation)

MVI56-PDPMV1

: Ethernet I I
%“ e

PROFIBUS® D,

. DP/PA third-party
coupler or link module

J

\

PROFIBUS® PA

Figure 1.12: principe de fonctionnement du
réseau Profibus [17]

1.9.4 Les communications via Profinet IO

Le Profinet 1O est tres similaire au Profibus, mais ce n’est pas vraiment du
Profibus sur Ethernet. Bien que le Profibus utilise les communications cycliques pour
échanger des données avec des automates programmables a une vitesse maximale de
12Mbits, le Profinet 1O utilise le transfert de données cyclique pour échanger des
données avec des automates programmables Simatic sur Ethernet. Comme pour le
Profibus, I’automate programmable et le dispositif avec lequel celui-ci doit
communiquer doivent tous deux avoir une compréhension préalable de la structure
des données. Dans les deux cas les systemes de données sont organisés sous forme de
slots contenant des modules. Le Profinet IO utilise trois canaux de communication
différents pour échanger des données avec les automates programmables et autres
dispositifs. Le canal standard TCP / IP est utilisé pour le paramétrage, la
configuration et les opérations de lecture / écriture acycliques. Le canal RT ou en
temps réel est utilisé pour le transfert de données cycliques standard et alarmes. Le
RT communication contourne l'interface TCP / IP standard pour accélérer 1’échange
de données avec des automates programmables. Le troisieme canal, l'isochronous
real time (IRT) est un canal a vitesse tres élevée utilisée pour les applications de
Motion Control.
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= T Aisle 1

femon
Skl AR

Example for plant engineering

Figure 1.13: communication Profinet [18]

1.9.5 L’‘AS-Interface (AS-i) [19]

Plus précisément I’ Actuator-Sensor Interface - est un systeme de mise en réseau
simple et efficace pour le niveau de terrain. Systeme de bus ouvert et non
propriétaire, il assure la transmission des signaux tout-ou-rien et analogiques au
niveau des machines et joue également le role d’interface universelle entre le niveau
de commande et les capteurs et actionneurs binaires simples.

Sa simplicité et son efficacité sont telles qu‘il représente de loin la solution de mise en
réseau la plus économique face a tous les autres systemes de bus de terrain. Rien
d’étonnant donc a ce que 1’AS-i se soit imposé comme un véritable standard dans le
monde de l"'automatisation industrielle. Car le systeme ne se distingue pas seulement
par sa simplicité de mise en ceuvre et son installation quasi-instantanée. Il offre aussi
une souplesse d’extension incomparable et une robustesse extréme, méme dans les
conditions les plus séveres.

.10 Conclusion

De nos jours, en raison de la culmination des systémes IOT (Internet Of
Thingsa) et des progrés avancés dans le domaine de I'industrie, les systemes SCADA
acquiérent de nouvelles fonctionnalités et prends une importance majeurs dans
I'industrie moderne (usines intelligentes) et méme dans la domotique et les viles
intelligentes en transmettant les donnes collectés en temps réel au personnel autorisé
par le biais de serveurs locaux ou de la connexion Internet, de ce fait I'utilisateur
accéde directement aux donnés depuis une tablette ou un Smartphone via une
application web ou mobile.

Dans ce chapitre, nous avons présentés les notions essentielles de la
supervision industrielle. Nous sommes intéressés plus particulierement par la
description de la supervision dans 1’environnement SCADA et l'interface
homme/machine. Enfin, apres l'exposition des principaux SCADA commerciaux,
nous avons décrit quelques concepts fondamentaux de la communication
industrielle.
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Notions sur les outils de simulation

et de supervision « CIROS & Wincc »
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CHAPITRE II : Notions sur les outils de simulation et de supervision
« CIROS & Win CC »

II.1 Introduction

Le secteur industriel est exposé aux risques plus que tout autre secteur. Nous
parlons d"un risque sur le matériel et sur les opérateurs. Pour cela la simulation peut
étre une solution pour une identification précoce des anomalies. La simulation peut
former les nouveaux ou les anciens intervenants du domaine d’ingénierie dans un
environnement virtuel sar.

Dans ce chapitre nous présenterons, tout d’abord, notre logiciel de simulation
Ciros et les étapes a suivre pour réussir une configuration de trois stations sous ce
dernier. Puis, nous nous intéresserons au logiciel de supervision du géant allemand
SIEMENSE le Wincc flexible, nous commencerons par une présentation du Wincc
flexible 2008, Wincc flexible runtime et nous exposerons aussi le simulateur de Step7
le s7-PLCSIM

Enfin, nous présenterons la démarche a suivre pour configurer et réussir la
communication entre notre pupitre opérateur et le projet sous Step?.

I1.2 CIROS
I1.2.1 Présentation du logiciel Ciros [20] CiRos®
CIROS® est un logiciel de simulation Virtual Learn ing Environments

graphique en 3D développé par FESTO, il
propose des modeéles de process
préconfiguré pour des installations de
complexité variée du domaine de la
production et de 'automatisation. CIROS®
est un outil permettant de s’initier au mode
de fonctionnement et a la structure d'un
systéme, de s’entrainer a la programmation
d’API et au test du programme d’API et de
procéder a la recherche systématique de
pannes sur les systemes.

Les modeles de process, également nommés
cellules d'usinage sont également
disponibles en installations réelles.

Dans I'environnement de CIROS® il existe
des applications différent nous citons :

Figure II.1: Logo et présentation du Ciros
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« CIROS & Win CC »

* CIROS® Studio - Creating virtual learning environments :

CIROS Studio est 1'outil professionnel de création de modéles de simulation.
Utilisée par l'industrie, cette puissante plate-forme de développement
réunit, dans une interface commune, trois outils essentiels : Simulation,
Modélisation, et programmation.

Figure II.2:
icone Ciros
Studio

* CIROS® Education - « Applying virtual learning environments »
CIROS® Education offre toutes les fonctions de CIROS® Studio, sans la possibilité
de créer de nouveaux modeles ou de connecter des systemes de commande de
robots. Les principaux domaines d'application de CIROS® Education sont la
formation en :

- la programmation de robots.

- Programmation d'automates.

- le diagnostic des pannes.

- Planification et controle de la production.

L'objectif didactique général visé est de développer les facultés suivantes :

- Analyser et comprendre le mode de fonctionnement et la structure du systeme
d'installations sans aucun impact ni un risque en mettant a sa disposition
plusieurs bibliotheques.

- Créer et tester des programmes d'API pour des installations clairement
configurées.

- Effectuer la recherche systématique des erreurs comme partie intégrante des
travaux de maintenance et d'entretien sur les installations. »

I1.2.2 Simulation sous Ciros [24]

Pour simuler votre station sur Ciros il existe deux méthodes :

Soit par I'automate S7 interne de Ciros ou bien en utilisent le PLCsim de SIEMENS
Nous allons utiliser la deuxiéme méthode, pour commencer chargez tout les blocs et
données de notre projet step7 sur PLC-SIM

20



CHAPITRE II : Notions sur les outils de simulation et de supervision
« CIROS & Win CC »

& SIMATIC Manager - [station triepro -- C:\Users\Hp\Desktop\station trie\station_] (=Dl e
BD Fichier Edition Insertion Systémecible Affichage Outils Fenétre ? _[=]x
0|8 & B CERETEE < Aucun filtre > WS e BEM

E& station triepro K BT a, FIDET

= SIMATIC 300(1)

- =@ cPUT4CZPNOP

'\ E-E Programme 57(1)
@] Sources
(g Blocs

1 1HM_Tiie

) 57-PLCSIMT =& ®

Fichier Edition Affichage Insertion CPU Exécution Options Fenétre 7

0w Ed S |pcsmrcear RIS

HHEimEE8 3 8aEE

BR[| o+ [

Y

Heru (o=@ [=]|Elee .o @ [= ||Bee .o = [[=)] i
ESE ™ RUNP CERE s | ||[8 1 [Bes =]
HQEN’_F‘”“ 7654 3210 [7654 3210
EleTop @ STOF wEEs|[| T COCC [CPEEC mErr .
Be. o= = |Be.[lo]a|[=]

EE 1 B -] ||EB O Bis  x

76554 3210 FES 4 3210 M
CCrc oooe ((Free mere

Default: MPI=2 DP=2 Local=2

Charge I'objet en cours dans le systéme cible.

Figure I1.3: chargement du programme vers s7-PLCSIM

En suit chargez le bloc fonctionnel (Grafcet) dans le S7-PLCSIM

£%0 S7-GRAPH - [FB1,DEL (Graphe 1) - station triepra\SIMATIC 300(L)\CPU 314C-2 PM/DP\...]
TF Fichier Edition Insertion Systémecible Test Affichage Outils Fenétre ?

D | & # w&fr a2l [62% - o B M-E & & o
| ]

8 —=

= Opérations permanentes en amont Commensaire de bloc |
E-%% Graphe 1 | \

] +-E% Graphe 2

=-E% Graphe3

— 5 Opérations permanentes en aval

Seepl

N rro—

[ T —

Figurell.4: chargement du programme vers PLCSim

Configuration sur Ciros
Ouvrez le programme Ciros studio
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@ & s

KD L A

Index

Search

Keyboard

Mouse

Models of CIROS Studio
Models of CIROS Education

Getting started
Open helpfile on startup...

Info...

Y I R Y

Stopped 0,00 15:45:53

Figure II.5: Help ciros

Apreés que le programme s’ouvre, cliquez sur help(1) ensuit sur contents (2)

« = AN &8
Masquer Précédent Guivant  Accuel  Imprmer  Options
| Sommaire | index | Rechercher | Favors| g
i < = ] ||| CIROS® Education °”

Q Programmation du robat
i

=@ opl <

Q Installations modéles
Getting Started
Modules MPS®@.

= () Contrdle des modules et des stations

2

3

@ Station de mesure
Q Station de séparation

Station de tri

@ Station de distribution
@ Station de contrdle
Q Station d'usinage

* Station de distribution/convoyage

Station Pick and Place

Q Station de manipulation

Station de stockage
@ Station de séparation
Q Station de ti

@ Station de distribution
@ Station de contréle (v

@ Station de ti [version

Magasin central automatisé
Q Station de presse & muscle pneumatiqy

@ Station Pick and Place

Q Station d'usinage (version B)
Q Systéme de transfert MPS®

@ Contidle de systemes distiibués
@ Planification et contrdle de production

(version B)
ersion B)

des

CIROS® Education est un logiciel de si

ion 3D f
Les modéles i

és de pi

de sil pi

a différents niveaux de

des p

B)

CIROS® Education est I'outil qui vous permet ...

» d'analyser la fonction et la du systéme dans des de

» de former au développement de programmes pour APl et robots,

« d'apprendre a observer les dy de maniére sy et

les princi

o de

de la gestion de production.

Figure II.6: catalogue des stations sous Help Ciros

= ([ Stations MPS®

Q Station de diztribution/convopage

@ Station de mesure

@ Station de séparation

@ Station Pick and Place

@ Station de bi

@ Station de distribution

@ Station de contriéle

@ Station dusinage

Q Station de manipulation
Station de stockage tempaoraire
tagazin central automatizé
Station de presze & muscle preumatique
Station de séparation
Station Pick and Place
Station de tii
Station de distribution [verzion B]
Station de contrdle [verzion B
Station d'uzinage [verzion B

= @
&
&
&
&
&
&
&
&
&

LHHHHHHHHH

Station de tn [verzsion B

L

22



CHAPITRE II : Notions sur les outils de simulation et de supervision
« CIROS & Win CC »

§ummaire| l"dexl Eedqarchal Eamns‘

@ CIROS Help
= [ CIRDS® E ducation
[2] Modeles
@ Programmation du robot
= ([ Programmation d'éPl
= [ Contréle des modules et des stations
@ Installations modzles
Q Getting Started
@ Modules MPS®
= ([ Stations MPS@
Q Station de distribution/convopage
@ Station de meswe
Q Station de séparation
@ Station Pick and Place ]

@ Station de bi
E} R

La st de i
Utilisation et cormmands
= () Obssrvation des entrées et sorties de |
Affectation des entrées et soies A
Table des symboles X . X
Q Compasants Cliquez ici, pour lancer la vidéo. Cliquez ici, pour lancer la vidéo.
Q Documentation technique
@ Station de contrdle
Q Station d'usinage
Q Siation de manipulation Quvrir modéle de référence Quvrir modéle utilisateur Supprimer modéle utilisateur
Q Station de stockage temporaire

b agasin central automatisé
Q Station de presse & muscle pneumatique
@ Station de séparation Contenu
@ Station Pick and Place
@ Station deti » La station de distribution
@ Siation de distibution (version B)
0 Station de contrile [version B) L

el

wm

+ Utilisation et commande

@ Siation dusinage [version B] ¢ Observation des entrées et sorties de I'API
0 Station de tri [version B)
@ 5ysteme de biansleit MPS® — » Composants
=1 8 |ions da conwonane WMPS & E] . .
‘ F ] v « Documentation technique

Figure II.7: ouverture d'une station
Apres avoir choisis une station en cliquent sur son nom (1), cliquez sur Ouvrir
modele utilisateur (2) et attendez son chargement.

- -
GH FLE EDIT VIEW MODELNG PROGRAMMING SMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP
A-SHE| v e8| 8|2 Ok L # M » I | [$10stibuting ] @) = =& &

nputs X
STATIO (1] »
STATIO 0] (3]
STATIO 0]
STATIO [0}
STATIO [0]
STATIO 1]

Outputs
STATION
STATION
STATION
STATION
STATION
PANEL P
PANELP

I
Ulu

X

)

0

0

0

0

0

0

\ . PANELP 0
! 2 PANELP O
L — PANELC 0
——% PANELC 0
—_ = PANELC 0
s PANELC 0

coMM( 0

COMM 0

COMMY 0

CoMMI 0

COMM 0

CoMME 0

CoMMI 0

CoMM 0

4 ,

Stopped 000 161033

Figure II.8: chargement d'une Station

La station est bien chargée.
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& DistributingStation - CIRGS Studio (For Edueations ™ -
47 FLE eom VIEW JOUGBENO(G PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP

ST YT T R P R @ * = ¢ «
Edit mode Ctrl+E Inputs X

Model libraries Ctrl+Shift+M STATIO (1]
Properties Alt+Enter STATIO [0] [
STATIO [0]
STATIO [0]

1 o PLC Switch...
e STATIO [0]
1/0 configuration \ STATIO [1] ~
Ug 1/0 Panel \ o ;
3D marker Outputs

STATION
STATION
STATION
STATION
STATION

Tl=lx]

X

=r Model reduction

Path generation

Renderclone

had
>
-
m
m
'~
cCoooOooCOCO0OOCOOCO0OODOOO0O

<& »

Stopped 0,00 16:11:48

a1

)

16/06/2021

Figure II.9: configuration de la Station

Maintenant pour configurer notre station avec notre PLC SIM
Cliquez sur MODELING (1) en suite sur PLC switch... (2)

., PLC Switch - ! (Bl

Controller Type Project/OPC server Progra...  Config..
PLC Distribu... 57 PLC simulat = E K.

Missing!
Switch

Load program...

Show path

Switch directly to [ OPC 3

PLCSim

1D controller -

MES controller

Figure I1.10: PLC Switch

Clic droit sur le controller (1) -> Switch directly to (2) -> OPC (3) -> OK
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@HLE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS goOW  HELP
sy v ul| w2 Ok 3 s(ME)D| Jomoes ) [0 % & & &

Running

Figure II.11: lancement de la simulation

Cliquez sur le bouton Start et vérifiez la connexion sur EzZOPC

r Bl
' Festo Didactic EzOPC - _ = | =

Figure I1.12: EzOPC

Bxit 7
G Overview |i Virtual Cortroller | @l EasyPort | 22| S7.PLCSIM | ¥y CoDeSys |
Data flow for Virtual Cortroller:
Process simulation Process simulation Process
i in CIROS\COSIMIR in Fuid51M via EasyPort
] |
’ Virtual Controller
]
| | 1
S7-PLCSIM CoDeSys PLC Controller in
controller controller via EasyPort FluidSIM
Device state:
Device: Driver: State:
QOPC Installed 1 Client(s) connected
o= T T = =
Virtual Cortroller Installed ¢ Connected >
N - =
EasyFort Installed (V2.1) Disconnected
S7-PLCSIM Installed {COM) ¢ - —Conneded - ‘, i
N o - - =
CoDeSYS Not installed Not availzble
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Nous remarquons que le Virtual Controller et S7-PLCSIM sont bien connecté donc

la configuration et la liaison a été bien faite. Il reste que de lancé la simulation sur S7-
PLCSIM et de visualiser sur Ciros.

I1.2.3 Configuration des Trois Station [24]
Cliquez sur 'icone Ciros studio

Ensuite cliquez sur : File(1 -> MPS system...(3

WINDOW  HELP

= @@ wmpse system...
pen... Ctrl+0 Production line...

[f] Production line (local CF folder)...

Y RN IR

B4 Save Ctrl+S
Save as...
By Saveall Ctrl+Shift+S

File...
[# Model...

Ctri+N
Ctrl+Shift+N

Model assistant...
Application options... Ctrl+Alt+1
Page setup...

W Print.. Ctrl+P
Print setup...

Recent files >
Recent models »

Exit

Stopped 0,00 17:27:46

Figure I1.13: lancement du Mps Systeme

L’étape suivante est de choisir un chemin(1) et nom (2) a votre projet (systeme) puis
'enregistrer(3).

¢ Favoris ~  Bibliothéque Documents

B Bursau Mouveau dossier

Organiser par:  Dossier ¥

) &
(E Emplacements ré N Modifié le Type

| Bibliothéques Aucun élément ne correspond a votre recherche.
Documents
[ Images
J Musigue
B vidéos

M Ordinateur
&, Disque local (C) = < | m ,

3
@Cachel les dossiers \E“"ﬂﬂiﬂ"ﬂ ] I Annuler ]

26
Figure I1.14: sauvegarde du projet



CHAPITRE II : Notions sur les outils de simulation et de supervision
« CIROS & Win CC »

Apreés I'enregistrement une bibliotheque MPS et I’espace de travail s'ouvre

Systeme MPS Variante - |

YA FILE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP ) 1"_'15:
A-EH Y v BE |82 Ok A[F] KD L n(lm| @
Model Libraries 1 A x|

> B Additional axes BibliOthéque

> % Bus devices

> B4 Controllers
> B Festo EZOPC A
> B Festo iCIM

» B Festo MES 1
4 B FestoMPs® <=
¥ Buffer
%% Distributing - Adjusted fc
43 Distributing - Standard | _
%3 Distributing/Conveyor
&5 Fluidic Muscle Press Add
5 Handling - Adjusted for ¢
%% Handling - Adjusted fori
5 Measuring
% Pick&Place
¥ Pick&Place (version C)
%% Processing
3 Robot (version C)
% Robot assembly

Espace de
travail

% Robot assembly (version
% Separating

%5 Separating (version C) 2
%% Sorting

##3 Sorting (version C)
¥ Storing - Stock up
%3 Storing - Take out
5 Testing

> E# Festo MPS® 500-FMS X
< n | » -

Stopped 000 17416

Figure I1.15: interface Mps systeme

Le cercle en rouge représente la table des pieces, elle s’ajoute automatiquement.
Pour ajouter les stations MPS, cliquez sur Festo MPS® dans la bibliotheque (1)
ensuit choisissez les stations dont vous avez besoin.

o Remarque: les cercles bleus (2) permettent d'aligner « coupler » les stations.

Model Libraries x ‘

> B Additional axes -
> ¥ Bus devices -
> E Controllers
> 4§ Festo EzOPC
> E Festo iCIM
> B Festo MES
4 Ef Festo MPS®
= Buffer
=3 Distributing - Adjusted fc
= Distributing - Standard | _
&% Distributing/Conveyor

=% Fluidic Muscle Press : Add
= ed for ¢
. . . =% Handling - Adjusted for i i
Pour ajouter une Station cliquez sur Add == o Messuring Distributing station
=% Pick&Place
3 Pick&Place (version C) Standard layout for transfer of
s workpieces to any downstream station,
& Processing except the Testing station.
=% Robot (version C)
4 Robot assembly The Distributing station separates

workpieces. Up to eight workpieces are

=4y Robot b
s Robot assembly (version stored in the magazine tube of the

& Separating stacking magazine. A double-acting
& Separating (version C) cylinder pushes the workpieces out
=4 Sorting one at a time. The Changer module
4 Sorting (version C) grips the separated workpiece via a

suction gripper. The swivel arm of the
& Storing - Stock up changer, which is driven by a rotary
& Storing - Take out actuator, moves the workpiece to the
=% Testing transfer point of the downstream

Figure I1.16: bibliotheque Ciros JEEsaMse 0 fys - f e
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Dans notre cas nous avons trois Station (distribution, Buffer, Trie (version c).

Yf) FILE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP

A-E My s BE|lw| 2

Model Libraries

® = bk Z|[FE K
4

x|

> B Additional axes
> B Bus devices

» % Controllers

* B Festo EZOPC

> F¥ Festo iCIM

» B Festo MES

4 [ Festo MPS®

=y Buffer

=% Distributing - Adjusted f

=¥ Distributing/Conveyor
=3 Fluidic Muscle Press

= Handling - Adjusted for ¢
=% Handling - Adjusted for i
=y Measuring

4 PickBPlace

=3 PickBPlace (version C)

=#% Distributing - Standard | _

P ) 2

o[ | &

W

= Processing
=3 Robot (version C)
= Robot assembly
%4 Robot assembly (version
=4 Separating
¥4 Separating (version C)
=4 Sorting
=4 Sorting (version C)
%% Storing - Stock up
&y Storing - Take out
% Testing

<> & Festﬁ[MPS@ 500-FMS

Sorting station

The Sorting station sorts workpieces
onto three slides. Workpieces placed
on the start of the conveyor are
detected by a diffuse sensor. Sensors
upstream of the stopper detect the
workpiece features (black. red, metal).
Sorting gates actuated by short-stroke
cylinders via a deflector allow sorting of
workpieces onto the appropriate slides.
A retro-reflective sensor monitors the
level of the slides.

BLIE]]

0,00 22:13:33

Figure I1.17: outils de visualisation Ciros

Apreés la vérification de 1’alignement des stations, cliquez sur Escape et choisissez
une vue soit par en utilisent les 3 fleches (1 : déplacement, 2 : rotation, 3:zoom), ou
bien par un clique droit -> standard views -> votre vue voulu Figure I1.20

Full screen

Orthographic view

Shift+ 0

Standard views

Ctrl+D

——ap

TN o

Mowe
Rotate

Zoom

Look at...

Floor

Simulation control

Ctrl+L

Default setting 0
Front view v
Rear view H
Top view A
Bottom view U
Left side view L
Right side view R
Full format F
Selection Ctrl+Q
3D marker Ctrl+W
Toggle views Y

B

Figure I1.18: Vues Standard
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Pour avoir cette Figure par exemple

A AT s L\
ow & \ -
@6 e W =

Figure I1.19: Vue du Systéme
Nous voyons bien que notre systéme a été bien charger sur Ciros Studio
Nous allons passer vers le chargement des programmes :

@ FIE 0N VIEW MODELING JEIGIGUNVITINEN SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP =]

h-E | ol Compie Sl I N Qe A Y R
Teach-In 8
Position list »

RAPID programming tools »

& Project management
Programming assistant...
Mitsubishi renumber... 1R
Sort

Stopped 0,00 22:29:56

Figure I1.20: chargement des programmes

Pour charger les programmes, cliquez sur PROGRAMMING(1) ->Project
management (2)

Puis cliquez sur : Controllers(1) -> une Station(2) -> Programme(3) -> bouton droit
-> Load(4)
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WgystemeMFSVaﬁanw dio (For Educatio p W | [
47 FILE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP E\EEJ

A-GEHY Y RE| 82 O |zk Flg KPD| (@t -] L kB &

x|
4 g Controllers
&\ S7_Buffer
&\ S7_Distributing
S7_Sortin: bl el st : =
& Soluti ? " 87 Program: <05PUJ[ | oad... i =
a “ ¥ olmanncer Markers, counters- i
' Projects . &7 Organisation blocks
87, Function blocks
187! Data blocks 2,
Stoooed 0.00 22:46:01

Figure I1.21: chargement des programme-2
Ensuit accédez au répertoire contenant votre projet S7 souhaité (1) et Sélectionnez le
fichier en extension « .s7p » (2) et cliquez sur le bouton « Ouvrir » (3).Et faire la
méme chose pour les autres stations.

Ouvrir - - . . - ’ .- . - u
®v| | <« Station Distribution » Station_ >’ - | ¢,| | Rechercher dans : Station_ }3|
Organiser » Mouveau dossier == - Eil @
3¢ Favoris — Bibliothgfue Documents e .
; rganiser par: Dossier ¥ l
Bl Bureau Statlon_l
il Emplacements re Nom ‘ Modifié le Type -
JJ sfasrcom 10/UD/ 2ULL £1:11 Uossier de fichier:
4 Bibliothéques = | sTextref 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier
@ Documents | 5TNetze 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier
[ Images 1. STNFREMX 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier
Aﬁ Musique | STPPLOMX 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier
B vidéos . sdb 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier
| XDBs 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier| _
*d Groupe résidentiel . XUTILS 2 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier|
. YDBs 16/06/2021 21:11 Dossier de fichier|
18 Ordinateur | L] station_s7p o 16/06/2021 21:11 Fichier STP =
& Disque local (C:) = + [ [ | b
Vs
Nom du fichier: Station_.s7p [ 57 Project (o) -
| OM'I |vl Annuler

Figure I1.22:Trace du projet

Apres avoir chargé le programme pour chaque stations, vous pouvez lance la
simulation par un clique sur « Start simulation »
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L& Systeme MPS Variante * - GIR or Educational Purposes Only) - [Model - J
EF{LE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP {- 5\;
A-EHY| BB w2 Ok F|lag KPP (e o) L %k B P

’ Start / Stop (F5) j

.
it

Stopped 000 2300:22

Figure I1.23: lancement de la Simulation

IL.3 S7-PLCSIM [21]

Le Plcsim est un logiciel de simulation, il permet d'exécuter et de tester les
programmes utilisateur sur STEP 7 dans un automate programmable que vous
simulez. Cette simulation s'exécute dans votre ordinateur ou dans votre console de
programmation, par exemple une PG 740, une PG Power ou une PG Field. La
simulation étant compléetement réalisée au sein du logiciel STEP 7, il n'est pas
nécessaire qu'une liaison soit établie avec un matériel S7 quelconque (CPU ou
module de signaux). Vous pouvez utiliser S7-PLCSIM pour simuler des programmes
utilisateur STEP 7 qui ont été congus pour des S7-300, des S7-400 et des controleurs
WinAC.S7-PLCSIM fournit une interface simple avec le programme utilisateur STEP
7 pour visualiser et forcer différents objets comme des entrées et des sorties. Tout en
exécutant votre programme dans I'AP de simulation, vous avez également la
possibilité de mettre en ceuvre les diverses applications du logiciel STEP 7 comme,
par exemple, la table des variables (VAT) afin d'y visualiser et d'y forcer des
variables.
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Fichier Edition Affich Insertion CPU  Exécution Options Fenétre 7
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Pour obtenir de I'aide, appuyez sur F1. Default: MPI=2 DP=2 Local=2IP=192168.01 ISO:08—00—12—3.4—56—?8 .

Figure I1.24: vue S7-PLCSIM

I1.4 Wincc

I1.4.1 Présentation du Logiciel Wincc [22]

WinCC flexible 2008

Figure I1.25:
icone Wincc Sur
Figure I1.26: logo Wincc flexible 2008 Windows

2004 - 2008 Sk AG. Anrghes

Wincc flexible est un logiciel d'ingénierie développé et distribué par Siemens, il
permet de créer des interfaces homme-machine sur tous les pupitres opérateur du
micro panel jusqu’au multi panel ainsi que d'un logiciel de supervision runtime pour
les monopostes basées sur PC. Wincc est concu pour fonctionner sur des

systemes Windows, sa derniére version est intégrée directement a TIA Portal

Wincc Runtime[23]
Wincc Runtime est un logiciel de simulation les vues d'IHM de procédé dans Step?,
au Runtime, l'opérateur peut réaliser le controéle-commande du procédé, les taches
suivantes sont alors exécutées:

e Communication avec les automates

e Affichage de vue al’écran.
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e Commande du processus, par exemple I'ouverture ou la fermeture d"une
vanne.

e Affichage des données de Runtime actuelles, des valeurs processus et
événement d’alarme.

WinCC flexible 2008 SP5
Runtime

SIEMENS

Copyright 2004-2017 Siemens AG. Al rights reserved.
Figure I1.27 : logo Wincc flexible 2008 Runtime

I1.4.2 Configuration Wincc & Step7
Il y’a deux facons pour crée un nouveau projet

- Crée un projet a 'aide de I’assistant.

- Crée un projet vide.

Pour un novice du Wincc crée un projet avec I'assistant est mieux.
Maintenant choisissez petite machine (1) en cas ou vous n’avez pas un systeme
compliqué, et vous pouvez intégrer votre projet a step7 dés maintenant (2), sinon il’
y a une possibilité de I'intégrer plus tard -> cliquez sur Suivant(3).

Broget [Edition Affichage [pertion Format  Bloco daffichage  Qutils  Feptre  Aide
O & 0w HLEEY

Page wtiake SICES

=

projet > Patite maching  <dij— 1

Pupitre opérateur et [] Grosse machine

L'assistant 3o projet ofire des scénanos prédédnis pour Afférentes conbpurations de Nnstallabon
= Sélecionnazie scinaso commnant le misus b ks conbpuration de volre installation
= Sélectionnaz alors un propet STEP 7 dans lequel voais voubsz inligrer volre projet IHM

S vous e Souhalel pas Sinbigraion, laissec e chame viergs.
» Cliquaz sur “Sutvant” pour poursuire |3 configurason

S Commands répartie =| e— m
Modide de vue [] Commande centralisée ot locale
Navigation intervises. [] SmEntlient
Vises systisme [] intdgres un projet 87
Bibliothiques. [] _ )

Informations sur le projet [ Un automate a5t connedtd diraciemant & un pupire opdratour.

3

Figure I1.28: vue de démarrage de Wincc flexible 2008
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T WirCC exible
Brojet Editon  AMighage [nsertion Foeat  [Blocs daffichage  Qutls  Feplire  Aide
Os -y~ @ h R

Fage instiale. OCe
[rans e type de projet. un Julomate e5t conNectd directament 3 un pupitne opérateur. Sélectionnez ici e pupitre opérateur. la connemon el guration de volre
installation.
& Cliguez sur le pupdre opratewr pour s électionner un autre type. L
= Sile pupitre opérateur sélectonné suppors plusiewrs rés clutions, sélectionne velre résolution dans | liste,
+ Sélectionnez le ype de voire automabe dans faliste.
Pupsire apdrateur Connaxion Amtomate
Sélectionnez be type de [
projet
Wodile de vue []
Hawigathon intervues []
duemmine m
Bibliothéques ] BT
Informations sur le projet [] Choix pupitre ’
Résolution d'écran Type de connexion Type d'automate
e = L [ETHERNET [SIMATIC 57 300400 -
J«  pecsdow ] mwwe ] temeer ] sivem ]

Figure II.29: configuration pupitre /automate

L’étape 4 est la plus importante dans la création d’"un pupitre opérateur tel que:
- Vous choisissez le pupitre adéquat voir Figure I1.30, (dans notre cas par PC

avec une résolution 800*600).
- Le type de liaison (connexion Ethernet).
- Le type d’automate.

.

Sélection du pupitre .y

Type de pupitre

Micro Panels
- Mobile Panel
Basic Panels
Panels

Multi Panels
SIMATIC C7
Sinumerilc
Simation PC
[+- Panel PC
=-PC

Version du pupitre| 1.5.0.0 A

| OK | | Annuler

Figure I1.31: sélection du pupitre
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Apres avoir terminé ces configuration cliquez sur suivant ensuit validez les
parametres qui se suit par exemple la bibliotheque, information général du projet,
...etc et a la Fin cliquez sur Terminer.

Projet  Edition Affichage Insertion Format Blocs d'affichage  Qutils Fepétre  Aide

1D Moo 1922,

eCE

Indiquez des informations sur le projet, qui vous aideront 3 lidentifier plus tard dans WinCC flexible
= Entrez les informations.
= Cliquez sur Terminer” pour créer le projet sur la base de vos réglages.

—

rojet
! PFE
Pupitre opérateur et [ i

e

Modéle de vue [

SINI
Navigation intervues [

Vues systéme [
Bibliothéques [ 15/06/2021

“% -

Figure I1.32:information sur le projet

Barre de

1. O WA, | R-L-A-=-
S & Tous Pam =

i
£
v
a
‘4
Y
T
o
-
:
x
Ly
R

Fenétre

des

outiles

Vuede la

propriete

Bibliotheque

Rep

s o besre I ¢ twgenr [t ]
P remence Coddramptissage || | v) Grachiaues 2"
Remplatage Rve
-“;"' N | f—"ﬂ‘ Pour effacer, déplace: des

-
=" Il objets & cet emplacensent.

Figure I1.33: vue principale de Wincc.

La Figure représente la vue principale du Wincc et ses outils.
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Maintenait nous passent vers la liaison ou 'intégration de notre IHM avec notre
programme Step?, cette intégration permet de réduire les erreurs.

Pour intégrer notre IHM il suffit de cliquer sur projet -> Intégrer dans les projets
Step? voir Figure 11.34

8 WinCC flexible Advanced - ProjetLhmi T 5 i)
Proj

on Affichage [nsertion Format Blocsdaffichage  Outls Fenétre  Aide

P N S M. meaw:  [].i@xn.ia-
(] . -

ous.., il
ent et optimisation P
4-7 cird DA |t et S S EEEE o g

_ - Ligne pelyganzle

. A Polygone
Modifier le type de pupitre... |:| O Ellipse
[mportation / Exportation. ) i i il R i 2O cerce

[ Rectangle
Intégrer dans le projet STEP 7 Booanaaanaas REGRREAR REGRREAR REGRREAR ST 8

A Champ de texte =

Copier du projet STEP 7.

{5t champ &5

8 Ctrl+P 85 Champ date/heure
Cerl+W : : : : sazo : : : Champ E/S o
Comptos 3 HIHHEIEE S S I ]
Affichage graphique
Transférer » o seuton
Brojets récents » ~ BT commutstaur
Bl Quitter L * F B eargraphe
@ LEngues Gu PO
& G @
< du # cenéra Général
P P Propriétés ——
S Stuctures P Animations Paramétres
% Gestion de versions P Evénements [Pr—
Nom | Vue initiale
Numéro |2 E[i
Utiliserle mackle (7] —
Couleur damiere-plan |[] ~| Pour effacer, déplacez des

[' objets a cet emplacement.

Figure 11.34: intégration Projet Step 7 sous Wincc

En suite choisissez votre projet Step7 -> OK

] @ Intégrer dans les projets STEP 7 u
Rechercher - % ﬁf B -
dans : - 2]
%apprentisage wince - C:\Program Files (<86)\Siemens"Step s 7proj*57_Pro1 @station distribution pro
%convwfeur— Epfehconvoyeu %wincc - C:\Program Fil
Epstation distribution - E\pfe\S7_Pro3 & station distribution bis -
%staﬁon trie - E:pfe'pfe_sini %test - C:\Program Files
%Station Distribution - C:\Users\Hp"Pictures Nouveau dossier\S57_Pro3 @ST_Pm1 - C:\Program
E957_Pro3 - F\pfe brahim\S7_Pro3 &P pfe sini - E)\pfe_sini
% PFE SIMI Brahim - C:\Program Files (<86)"Siemens"\Step 7s fprojFie_sini @pfe sini - C:\Users'Hp'
%S?_Pm?r - C\Users'Hp \Desktop"S7_Pro3 @convmfeur - CUsers
%staﬂon triepro - C:\lUsers'Hp'\Desktopstation trie'station_
%fggdgd - C:\Program Files (c86)\Siemens'\Step 7\s 7proj‘fggdgd
%conuo}reur - C\Users' Hp'Desktop'convoyeu
%station trigprime - C:\Users'Hp"Deskiop dist \station_
4 | i | 2
Mom -
M| fichier: |
Type . -
fichier : [Step?Pm]ects ]
| | | Annuler |

[ —_———

Figure I1.35: choix du programme
Nous remarquons qu'un pupitre opérateur a été créé sur notre projet Step?.
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3P WINCC SINI - C:\Program Files (x86)\Siemens\Step?\s7proj\S7_Prol

EHZD WINCE SINI [ Station SIMATIC 300 == MPIrT) S Ethernet1]
Station SIMATIC 200

L Pupitre opératewr_1

L Pupitre opérateur_1

Figure I1.36: pupitre sous projet Step”

Maintenant nous allons effectuer une communication entre la station SIMATIC et
notre IHM en commencent par la configuration matérielle sur Step?, pour cela
Cliquez sur notre projet -> pupitre opérateur -> configuration

% WINCC SINI -- C:\Program Files (x86)\Siemens\Step7\s7 proj\S7_Prol

f=fe s

=] % WANCC SIMI ﬁh\tunfigulat\un et WNCC flewible RT

Station SIMATIC 300 1

B+ Pupitre opérateur_1

Fl-pumg] WiNCT flexible RT

Figure I1.37:Configuration matériel

La fenétre de configuration s’ouvre

Nous allons choisir notre interface de communication, les plus adaptables sont le

Profibus et le CP Ethernet, dans notre cas nous utilisons le CP1411 et pour I’ajouter il
suffit de cliquer sur Station PC SIMATIC(1) -> CP industrial Ethernet(2) ->CP1411(3)
ensuit nous le glissant dans le rack (0) HMI (4).

@1 HW Config - [Pupitre opérateur_1 (Configuration) -~ WINCC SINI] =)= =E3]
@l Station Edition Insertion Systéme cible Affichage Outils Fenétre ? — ==
D= s 9 5 &S Ll MRl =N g
m ol =i
2.0+ _ | | Ehercher: | g
Ty |~ o Profil Standard ~
om] WinCC flexible RT -
~~o G- SIMATIC 400 =
~~o 4 & SIMATIC PC B ased Control 300/
T~< S Station HMI SIMATIC
< -~ tation FC SIMATIC
~~o {31 Application utilisateur
S ~a o 2 £ Cortraller
-~ 3 CP Industrial Ethsrmet =
~~a i =-C3 cPian 3
M~ o crian
CP 1413
CP 1511
A CP 1512
| E-CJ CP1604
| E-CdCPis12
i -3 cPis13
e - T-T 2
=lll[< B
4 * Esclaves PROFIBUS-DP pour x,
SIMATIC 57. M7 et C7 (configuration 2
decentralisée]
=] o

Pour obtenir de I'aide, appuyez sur F1

Figure I1.38: configuration matériel
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La fenétre d’interface Ethernet s’ouvre pour configurer le réseau

Propriétés - Interface Ethemet CP 1411 (RO/51)

Général Paramétres l

Adresse MAC - 08-D0-06-01-00-01 Si wous sélectionnez un soustéseau,
’ les adresses libres suivantes sont proposées.

[+ Protocole IP utilisé : 2
Adresse |P Routage
15216808
* Pas de routeur

Masque
sousTéseay 2552562550

" Routeur

Adresse
Souséseau

— Non connecté — Nouveau...
Propriétés...
1 Effacer

oK Annuler | Ride |

Figure II1.39: configuration réseau

Cliquez sur le réseau Ethernet crée dans votre station SIMATIC(1) et modifier
’adresse IP de votre STATION IHM(2) ensuite appuyez sur OK.
Nb: il est obligatoirement que les 2 STATION soient dans le méme réseau que sa soit
ETHERNET.

Apres la configuration appuyez sur enregistrer et compiler 8 , ensuite vérifiez la
liaison sur Netpro.

%‘% NetPro - [WINCC SINI (Réseau) -- C:\Program Files (x86)\...\57_Prol]
%B Réseau Edition Insertion Systémecible Affichage Outils Fenétre 7

=8 8 & u | 48 Bz 1 w2
Ethernet(1) L i
Industrial Ethernet

MPI(1)
MPI

Pupitre opérateur_1 Station SIMATIC 300
F-_ CP CPU ' MPI/DP ' PN-IO

. 1411 B [3eca! 1

]

WinCC
Flesib
ke RT

PN/DP | :
| o]
2

Figure I1.40: NETPRO
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Nous remarquons que la Station SIMATIC 300 et le pupitre opérateur_1 sont bien
connectés sur le méme réseau Ethernet.

Il faut aussi définir quel est la Station SIMATIC a supervisé (il peut y en avoir
plusieurs). Sur Wincg, cliquez communication — liaisons.

/5 Communicatio
<= Vanables
S Liaisons
=& Cycles

Figure I1.41: barre du projet (communication)

Il devrait avoir une liaison crée automatiquement -> vérifiez ses parametres, sinon
créez une nouvelle et définissez les parametres (Ethernet CP1411,...etc.). Pressez sur
activé la liaison s’il ne la pas fait ensuit enregistrer pour mettre a jour la
communication.

[ Vue initiale

= Lisison_2 Acnf SIMATIC 57 300/400 WVINCC SINI'\Sta.., CPU 314C-2PN/DP_PN-IO Activé

Figure I1.42: liaison sous Wincc

I1.4.3 Création d'THM

Apres la liaison de notre pupitre opérateur et le projet Step7 nous pouvons utiliser
les mnémonique du projet pour la visualisation. Pour la commande depuis I'IHM il
faut ajouter d’autre entré (fictif) de forme bit mémoire «mémento» a notre projet,
concernant I’animation graphique, il faut aussi ajouter d’autre sortie (fictif) de forme
mémento a nos mnémonique et au bloc fonctionnelle (notre grafcet).

Avant de commencer la modélisation d’une IHM, d’abord il faut dessiner ou bien
modéliser sur brouillon I’architecture générale de votre pupitre pour répondre a
quelque question comme :

39



CHAPITRE II : Notions sur les outils de simulation et de supervision
« CIROS & Win CC »

- Lenombre de vue.
- L’arborescence des vues par exemple :

Vue
principale
Vue 2 Vuel < .| Vue3

Vue 4

Figure I1.43: arborescence des Vues
- Les variables a affiché (capteurs, compteur, actions, ...etc.)
- Les variables a commandé depuis I'THM (START, RESET, STOP, ...)
- Les variables et les type de variables a ajouter dans le programme step?7.
Puis un dessiner schéma simple juste pour avoir une idée par exemple :

Figure 11.44: un prototype d’une vue.

Apres la modélisation du pupitre nous passons vers la modification de notre
programme Step7, commencant par 1'ajout des variables dans la table des
mnémoniques, ensuit le chargement de toutes les variables participantes dans
notre pupitre sous Wincc pour cela

Cliquez sur Communication dans le vue projet (1) -> Variables (2)
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@ x
h Projet

B “pan Pupitre opérateur_1(WinCC flexit

EI q5= Communication
- == Vanables
ey C* Liaisons

B Narrnes analogiques
B2 Aames TOR

7. Paremétrage

+- % Recettes

k- Historique

i Scripts

H-0) Joumaz

k-4 Listes de textes et de graphic
- i Gestion utilisateur rurtime
-+, Paramétrage du pupitre
=g Localisation
0 Langues du projet

B Graphiques
-~ £ Textes du projet
- Dictionnaire
H- Structures
£ Gestion de versions

Figure I1.45: barre de projet (Variable)

Ensuite la fenétre des variables s’ouvre

Bl WinCC fevible Advanced - ple sini - Pupitre opérateur_1 o &
Projet Edmion Affichage jrseton  Format pocsdm-:n.gc Outis Fepdte A»de
< Nowvess ~ b |M O ~ xx\ IV e X, | [FranceaFrance) Flol e ., S B cun Fl. &%,
e Proet
o PLptre cpbteus_1WinCC fexd] -
B Yon | —— -’ ' [Fype ded - Jidrosmas meats devac o s 5'—!""""'—
A ot Vo Variable_t 2 it ~l0810... ¥[1
5 v s ——3 e
& = & ofe st w1 E 0.4,80QL,...
o Virtabios 0 sanic 3001 2 E 0.580CK,.
$* Lawore @l cuncamee ™y A 0.,800,..
© Cycies 1 a (38) Progyamme SX1) 21 £ 0 B0,
e — 22 E 07,800,
S Geston des dames s QF 21 A 0.2,800L.. 5
W Nimas walecigne 1 A 0.3,800,...
N Momas TOR a2 E 01,800,
0. Poramieage ) £ 02,000,
rLpsond ETY € 14,80CK,. -
E R
e ] B

v 1 e
o B Ustes de tentes et G0 grapie]
4 g Geston thantos nrtme

12 Paramitagn & puote 6
Locaksson

@ Langues du proset

Figure I1.46 : Fenétre des Variables
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Pour importer une variable cliquez sur le petit carré a gauche(1) -> mnémonique (2)
-> sélectionnez votre projet (3) -> cliquez sur symbole(4) -> choisissez votre variable
(5) -> cliquez sur OK (6).

A la fin vérifiez si toutes vos variables sont bien chargez ensuit passez vers la
modification nécessaire sur votre partie fonctionnelle (grafcet) et au méme temps
construisez votre IHM dans la zone de travail, voici quelque outils:

1- le (1) représente les objets simples a ajouté par exemple ajouter Bouton, un
rectangle, un affichage graphique ... etc. puis modifier ses propriétés.
2-  Le (2) représente les objets complexes: une horloge, une vue d’alarme....etc.

3- Le (3) se sont les controdles ajoutes.
Le (4) c’est une bibliotheque de graphiques par exemple un dessin d"un
bouton, d’un pipeline, ... .etc.

o
1

@ x

L

Objets s "‘v:lo‘_ 1

~ Ligne
~ZL Ligne polygenale
L pelygone
O Ellipse
O Cerde . . .
3 Rectangle Figure I1.47: barre d'outils Wincc
A Champ de texte *
bl Champ U/S
G5 Champ date/hecre
! Champ E/S graphigue
v Champ E/S symbeligue
E Affichage graphigue
2% Bouton
iT Commutateur

n Bargraphe

Objets complexes — Z
Mes contréles G 3
Graphiawes <—4

Bibliothegque

Pour effacer, déplacez de

-
m objets & cet emplacement

Pour modifier la propriété d"un objet il suffit de cliquer sur I'objet cliquer puis choisir
la propriété a modifier (la mise en page, I'animation,... etc.

Pour plus de détail consulter le help du Wincc

4+ Remarque:
Pour avoir une IHM performante il faut y’avoir une trés bonne synchronisation avec
le systéme, tel que méme si le systéme est forcé en doit prendre en considération ce
forcage, par exemple: la tige d"un vérin pneumatique est rentré manuellement sa
position dans I'IHM doit étre rentré aussi.
Un autre point essentiel, la vitesse d’affichage de données doit étre minimale pour
s’approcher mieux au systeme en temps réel.
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I1.5 Conclusion

Ce chapitre nous a permis de découvrir les offres de Ciros ainsi que la
démarche de sa configuration. Une bonne modélisation du systeme permet aussi
d’ouvrir des portes vers une industrie moderne par la création des jumeaux
numérique dans un SAP.

Nous avons aussi pu présenter notre logiciel de SCADA et le simulateur S7-
PLCSIM ainsi que sa configuration et sa liaison avec le step7 dans le but de maitriser
et bien mener la partie expérimentale présentée dans le chapitre suivant, et qui
constitue le cceur de ce travail
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Chapitre III :

Simulation et supervision de notre

systeme MPS variant.
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

II1.1 Introduction

Le but de cette partie qui fait une suite du travail précédent (I'ingéniorat) est la
conception et la création d’une Interface Homme Machine (IHM) ainsi que la
supervision et commande de systeme MPS variant via les outils Wincc et Ciros
Studios en exploitant I’outil de Programmation Step?.

Dans ce chapitre nous aurons la possibilité de la supervision, commande et
synchronisation entre les deux simulateurs PLC-Sim & Wincc Runtime et I’émulateur
Virtuel de Ciros afin d’agir sur notre systeme.

III.2 Simulation de notre Systeme MPS variante sous Ciros :
Apreés la configuration et le lancement de notre systéme sous Ciros, nous avons

obtenu les résultats souhaités. Comme il est présenté sur Figure ci-dessus (Figure
I1.1)

a|
[x]

EHLE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP

A-EHE | BB (w2 O|E@s HED| [Eseta ] L kB

Running 1:5360 21:37:32

IMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP

Otk I MED| Esn -] L 2B # O zkdas KED|([Esm -] L %k B @

Figure III.1: simulation MPS variante sous Ciros (systéeme en état de marche).
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D’apres la simulation de notre systéme sur Ciros nous avons remarqués que le
comportement de notre systéme est adéquat. Nous constatons que le vireur alimente
la bande roulante et que ce dernier le distribuent d"une facon rythmique. En suite a
la fin, la station de trie répond exactement a notre cahier de charges (la répartition
des pieces est conforme). De ce fait nous pouvons dire que notre systeme est capable
a étre concrétisé et de relier les trois stations au méme temps sans avoir peur des
dégats ni des défaisances du matériel.

ITI.3 Conception et réalisation des IHM de notre systeme

I11.3.1.1 Interface homme/machine Station Distribution :
L’'THM de la station de distribution est composé de 3 vues :
Une vue principale "MENU", une vue sur le distributeur et une autre sur le magasin

MENU

DISTRIBUT

EUR MAGASIN

A
A 4

Figure III.2: Disposition des vues (Station distribution).

MANUFACTURING ENGINEERING

LABCRATORY [l
IVIELTU‘TLEMCEN .

_pI_CIE'I‘IE‘LIr-E e
ce= Appliquess

Colllsne/2021 14:12:44

Figure III.3: Vue menu station distribution
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La figure II1.3 représente la vue du menu de notre Station de distribution, pour
accéder aux autres vues il faut cliquer sur les boutons invisibles (rectangle en
pointer). Le cercle en rouge représente le nom de la vue et les fleches les logos de
notre Ecole, le laboratoire MELT et le logo du constructeur des Equipement
FESTO.ces affichages graphiques a pour but esthétique seulement.

Capteurs de fin de
course 351/352

l [ MENU | [ IDISTRIBUTEUR

MHING ENGINEERING
L’-BaRﬂuTJRf
MELT 2

=

MAGASIN

-auto

FEETU555555555555555555555555555555555555555555555555555555555555"'”""”"'”'""":::

S EMNR20P1 1405008

Figure II1.4: vue Distributeur

Le rectangle rouge dessiné dans la figure II1.4 est le pupitre de commande de la
station tel que nous puissions par la suite actionner notre station soit par I'IHM ou
bien par la station réelle par conrte le mode auto/ manuelle nous permet juste

visualiser vu que le capteur est un sélecteur a clef donc nous pouvons pas faire
tourner la clé depuis I'THM.

Les cercles blancs représentent les voyants : quand un voyant éteint sa couleur
soit rouge et quand il s’allume sera en vert.

- Les boutons a gauche servent a surfer entre les vues.
- Les fleches en blanc sont utilisées pour désigner le sens de rotation du vireur.
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1 wenu | O pisTRIBUTELR | CMAGASIN

ks B

mnu URING ENGINEERING 4
LABDRATORY .
M E L-[ cTEMCN

MERI

L5 TRIBLE T EUR

il RGP 16073

Figure IIL.5: Vue Magasin

- Le cadrage rouge de la Figure IIL5 est un affichage graphique dans le cas ou la
piéce attend son aspiration et le vérin sorti, il existe plusieurs affichages
superposé entre elles et chaque affichage représente une action et a un
mémento spécifique a elle.

- Le cercle (2) représente I'état du capteur de présence des pieces.

- Les deux cercles (3) sont utilisés pour afficher I'état du vérin d’éjection.

- Lerectangle (4) est allumé en rouge si l'aspiration désactivé et en vert si elle
est activé.
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4+ Les mnémoniques ajoutées :

Les mnémoniques
sélectionnées en bleu
représentent les variables
ajoutés a notre programme
afin d’avoir une animation
parfaite.

o o o
% Editeur de mnémoniques - [Prog §7(2) (Mnémoniques) -- Station Distribution\Station SIMATIC 300\CPUIAC... [ = || & |

&) Teble Edition Insettion Affichage Outils Fenétre ? [=]&] =]

=& ‘ =] ‘ & [ =] | K Cu | ITous les mnémoniques ;I Nyl | n? |
Etat_l Mnémonique # Opérande | Typededo | Commentaire -
1 1B1 E 02 BOOL vérin d'éjection rentré il
z 182 E 01 BOOL vérin d'éjection sorti
3 1M1 A 0.0 BOOL vérin d'éjection de la piéce
4 281 E 03 BOOL piéce a using aspiré
5 201 A 0.1 BOOL vide activé
[:3 282 A 02 BOOL d'éjection en marche
T 31 A 03 BOOL vireur rotatif vers le magasin
[ 3mz A D4 BOOL virgur rotatif vers la station
9 351 E 0.4 BOOL ireur rotatif &n position magasin
10 352 E 0.5 BOOL wireur rotatif en position station
11 B4 E 0.6 BOOL magasin vide
12 CYCL_EXC oB 1 oB 1 Cycle Execution
13 G7_ST0_3 FC 72 FC 72

m

A | voyant start allumé
25 P2 A 11 BOOL Voyant position de repos (Reset)
26 P3 A 12 BOOL voyant wide
27 51 E 1.0 BOOL Touche START =

Touche START

Selecteur
Touche mise en référence/RESET

Pour obtenir de I'aide, appuyez sur F1.

Figure III.6: mnémoniques station Distribution

%+ Quelque modification de notre programme :

i 5
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5 EYE
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= 514
T Graphiques = Variables (steulzl |Step14 ‘

Figure II1.7: partie du grafcet (Station Distribution).
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

e Un descriptif de grafcet
Dans le premier carrée (1) nous voyons bien qu’on a ajouté une entrée s4m (bouton
reset mémento), le bouton fictif est en paralléle avec notre bouton réel, et c’est le
méme procédé pour le deuxieme(2) (bouton START)
Nous voyons bien aussi qu’on a ajouté des graphs a notre systeme dans le but
d’avoir une synchronisation parfaite.

I11.3.1.2 Conception de l'interface Homme/Machine Station Transport
L’'THM de la station de transport est constituée d’une seule vue étant donné que le
systeme est simple (un vérin et un tapis roulant)

[_station Manutention

! MANUFACTURING ENGINEERING i
LABCRATCRY &
o TLEVCEN .

S C0R/20P T (04750

Figure II1.8: Vue de la Station de Transport.

Le rectangle en rouge de la vue est un compteur de piéces, a chaque fois que le vérin
rentre pour laisser passer une piéce, ce compteur s’incrémente.

L’'IHM de notre station est équipé aussi d"un pupitre de commande (cercle en rouge)
similaire a celui de la station de distribution. Le bouton en rouge représente le
bouton Stop, il est constitué de deux affichages graphiques de la bibliotheque interne
du Wincc et un bouton invisible pour la commande depuis I'THM.

Notre IHM est équipée aussi:
- d’une horloge(3)
- deux afficheurs de position du vérin (2), I'un s’affiche en vert si le vérin est en
positon sorti et I’autre en rouge et vice versa.
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

- Un afficheur d’état du vérin (1), en vert si il est excité, en rouge dans le ca
inverse et la méme chose pour le tapis (4).
+ Variable utilisé :

[ StationManutention |} +=Variables

Liison_2 Counter z c1 1 100 ms compteur des pieces
Ligison_2 Boal S4m M 1.3 1 100 ms Touche mise en référence/RESET
Ligison_2 Bool 54 I1.3 1 100 ms Touche mise en référence/RESET
Ligison_2 Bool 53 112 1 100 ms Sélecteur automatique /manuel
Ligison_2 Bool 52m M11 1 100 ms Touche STOP (contact & ouverture)
Ligison_2 Bool 52 111 1 100 ms Touche STOP (contact & ouverture)
Liaison_2 Bool 51im M 1.0 1 100 ms Touche START
Ligison_2 Boal 51 I11.0 1 100 ms Touche START
Ligison_2 Bool P2 Q11 1 100 ms Voyant position de repos (Reset)
Ligison_2 Bool P1 Q10 1 100 ms voyant start allumé
Ligison_2 Bool K1 Qo1 1 100 ms moteur de |a bande activé

il _Liaison_2 _Bool M1 Q00 1 _100ms _sortire le séparateur
Liaison_2 Bool 1B2 10.4 1 100 ms séparateur & larrigre
Ligison_2 Boal 1B1 10.3 1 100 ms séparateur & lavant

Figure II1.9: variables utilisé dans la conception de 'IHM Transport.

Ces variables sont importées depuis les mnémoniques de notre projet sur Step7, nous
voyons bien que le cycle d’acquisition est mis au minimum (100ms), et les seules
variables ajoutées sont celles des boutons puisque notre station est non compliquée.

II1.3.1.3 Conception interface Homme/Machine de la Station Trie :

L’interface de la station Trie est composée de quatre vues: une vue principale (un
MENU), une vue de la station Trie compléte, un des buffers de stockage et un autre
du systeme de Trie. La décomposition de la station et la dissociation en plusieurs
vues permet d’avoir un bon control et une bonne lecture de notre systeme.

MENU

A 4

Station Trie

Buffers | Systeme Trie

\ 4

Figure II1.10: Disposition des vues (Station Trie)
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MANUFACTURING ENGINEERING
LAEORATORY [l
ELT $ TIEWCEN

Ayl ogioll 6 Lel oyl
Ecole SupEINeure en
SChEnces Eppligue es

m;ma EHGINEERING
L\BORATORY
MELT o™ ™

1S/06/2001 04:08: 26

Figure II1.12: Vue Station Trie.
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

Dans la figure II1.12 le rectangle rouge désigne le stock, son remplissage est
harmonieux avec le réel

Les cercles colorés (fleches en rouge) représentent les piéces, elles sont superposées
les unes sur les autres. Chaque piéce a sa propre variable et une propriété
d’animation adéquate, dans notre cas nous avons joué sur la visibilité.

1 MENU | [“istation de Trie
9

Dans le cas de la piece '
L. . P . . MAHUFAL ILHING ENGINEERING
désignée par la fleche, si le bit —MELT CBoRTORY

. . . N ¢ TLEMCN
mémoire IM1n égalalla
piéce sera visible sinon elle | >

2 . e T Oy
sera masquée P
MERILI @ z /(. v |
: 1 -
Guffers . .

VT FLUVESS

D Propriétés
D Animations
W Représentation B i
Déplacement diagonal Min j (0) Masquées
Déplacement horizant:
Déplacement vertical
Déplacement direct Type

[
[ ]
[
[
L Visibilité
- () Entier Plage de |III jl a |D jl
- : @ Bit Position de bit ,El

Variable Etat de I'objet

@) Visibles

4

Figure I11.13: propriété
d’une piece sur Wincc

Sombre de piéces traitées: 00

m»{ma EHGINEERING Nombre de lots traitées: 00 RESET

L.\B:)P.qTJRf
M ELT . neves

1 :@Tr(}’ ;
L Gemeee /|
= R o
g Buffers . g '

Staton de Trig

stockesstplein b N

FESTO. | 0 0

CLSO6/2021 15200 3

Figure II1.14 : Vue Systéme de Trie.
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

L’accolade dessinée sur la vue du systeme de trie englobe deux compteurs et leur
désignation. Le premier compte le nombre des piéces traitées dans un seul lot et le
deuxiéme compte le nombre de lots traités et il commandé seulement par le bouton
reset de I'IHM. Le compteur des lots est utilisé a des fins de maintenance par
exemple a chaque 1000 lots une maintenance corrective se met en place a la station

ou au systéme en général.

Cette figure représente I'état
du stocke, le rectangle en noir
se clignote en cas le stock est
plein. La vue des buffers est
dotée aussi de 3 compteurs
de piéces, chaque compteur a
son propre type de pieces a
compter.

stotke sctpl

EERRE | Nombre de pibces :

a0
noires

r-—-—— - /- - TRl
00

roLges

[ax]
metalliques l s

Station Trie

Systeme de Trie

resroll T O T

4+ Partie Grafcet ajouté ou modifier :

Les modifications établies
dans la partie sélectionnée du
graph (figure I11.16) se
caractérisent par I'ajout d’une
étape (2) tout au début avant
la mise sous reset et défini
comme état initial avec une
transition vide. L’ajout d"une
condition en parallele (1)

Step74

S1 crR["Z cycles"”

comme étant un bouton
RESET de I'IHM et une remise
a zéro de touts les affichages
graphiques (accolade) sauf
celle de «<imagesansp»(3).

81 2
- TB0
531 Step3l
Step3l N wpon
| = " T40 S1 OFF|5 ALL
f "5'4' ) T Itrans [ "piécelr”
" 40 R "piécelg”
P 4 R "piéceln"
1 S "imagesanSp"\ .
t#T6
e T79
532 Step32
Step32 N npn
s T41 51 CR|"Z pieces"
— 1 “Trrans |51 CR|"Z pieces rouges"”
- 41 S1 CR|"Z pieces metalique"
51 CRI"Z nieces noires"

Figure II1.16: une des parties modifiées du grafcet Station

Trie




CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

i 54949 _i—_" Stepdd
; ACTi | Step4d | o
Cette figure décrit [ ] D [t

une partie du grafcet - -Ezns T#400MS
de la station Trie, elle

est spécifique aux [ 57171] ' "" [eepr1
. Step
affichages

graphiques tel que la
step 49 est activée

par une action T Trans
qu’elle précede.

Step30

12 |"gI:’Ls_av"

Figure I11.17: une des parties ajoutées du grafcet Station Trie

II1.4 Simulation et supervision sous CIROS , WINCC flexibe Runtime
& S7-PLCSIM

Apreés le chargement des blocs et du grafcet sur le s7-PLCSIM et la configuration
réussite du Ciros, nous cliquons sur le Runtime de notre pupitre afin de superviser
notre simulation

& WinCC flexible Advanced - Station Distribgtion - Station Distribution =ao
Projet Edition Affichage Insertion  Ed Outils Fengtre  Aide

[l Nouveau ~ b P 2 - cu - . N, - S W, []. 4 @ 6 |sm F. @222 _&-7-4 =~
Frangais (France) [-].

@ 0x

st Blocs d'affichage

Tous Plans -~ 0 =

bt Projet [
)gmen Station Distribution (WinCC flexibl, RIS
-5 Vues
-.AjUUlEI' ~~ Ligne
-] Modéle
L[] DISTRI —Z Ligne polygonale
...... [ MAGAS & Polygone
------ ] MENU O Ellipse
-5 Communicat] O corde
{2 Variable:
8" Liaisons L [ Rectangle
=& Cycles A Champ de taxte =

=¥ Gestion des alames
4 Marmes analogiques

J & Champ E/S
&= Champ date/h:

L EZ Alames TOR

!:( P:v:::éstmge agog |_|§ 5] champ E/S or
-2y Recettes L) 5a0a [+ Champ E/S symbolique
g Historique sood souo o ERE: 5o [&d Affichage graphique
i Sorpts Magasin wda: : START e RES=T 2 BN Boutan

% Joumaux =

% Listes de textes et de graphi BT commutateur

§ Gestion utiisateur runtime
. Paramétrage du pupitre

= B esraraphe

3 Localisation =
i@ Langues du projet P Général —
& Graphiques P Proprigtés

‘extes du projet P Animations —

Objets complexes

- Dictionnaire P Evénements ,7
- Nom |MAGASIN Dets el

-5 Structures
& Gestion de versions Numéra |3 E[ Farnes
Utiliserle modée Bibliothaque

Couleur diarrizre-plan ] - Pour effacer, déplacez des
l‘l objets 3 cet emplacement.

Figure II1.18: icone Wincc Runtime sur Wincc advanced. 5



CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

I11.4.1.1 Simulation et supervision de station Distribution
#+ Cas1:la station en marche commandé par Ciros

('8t SIMATIC WinCE fiexible Runtime —_— b IS T DistributingStation - CIROS Studio (For Educational Purposes Only) - [Model] =8| s
N - @F{LE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDOW HELP =
A-EHE| "l w2 O |k e  KFD| o0
:Ir;puté
MRINGENGINEEMNG T
LsoRaTORY [ Outputs
MELTGTLEM[EN . STATION
- STATION,
STATION
STATION,
STATION,
PANEL_P:
MENU PANEL_P;
PANEL P:
PANEL_P:
PANEL_Q
PANEL.Q
DISTRIBUTEUR PANEL_Q
PANEL_Q
COMM_C
COMM_C
COMM_C
COMM_C
COMM_C
COMM_C
COMM
. . auto COMM:E
Magasin vide START — ‘ O Manuelle@
FESTO 18/06/2021 20:31:24
< | ; | e =
Bl A TIC WinCC el R @ S7-PLCSIM1 - Station SIMATIC 3000VCPU 314C-2 PN/DP l =Ha éj
@‘F: Fichier Edition Affichage Insertion CPU Exécution Options Fenétre 7
D& RS |rcsvcean  ~ BER N
WMWG ENGINEERING
wecaTon Il H BT EEE 8 A E
MEL of TLEMCEN .
B et
L8
MENU |ECPUE|'E|'@AB...I:.IEISSIAB...|=.|E||§3|
[CIsF - -
I e ¥ RUNP B 0 ek v |[fee 1 Bt |
- J5E5 3L
BEve.c|E2[=]|[Be. ooz ||Be.[cle=]] |
. . auto ME D s v ||[EE 1 lBits | ||[JEE © Bits =] |
]
i?854 iz1a0 7TE&R 4 3210 TEH 4 3210 |
- rrrr- Frrr v v MICTCT MW
s g - ‘ O Manuelle @ rreFE rrwr f |
FESTO 18/06/2021 20:30:19 | |
il = ,' Pour obtenir de |'aide, appuyez sur F1. CPU/CP: MPI=2 IP=192.1¢

Figure II1.19: supervision et simulation de la station distribution en marche

Cette figure représente quatre captures d’écran prises en méme temps lorsque notre
station fonctionne, vous pouvez clairement voir la forte compatibilité entre les
différents outils au titre d’exemple nous voyons que 'aspiration de la piece sous
ciros est indiqué dans les deux vue de notre [HM et cette aspiration est confirmé par
le S7-plesim. Nous pouvons citer aussi la rotation du vireur visible dans la vue

Distributeur

concorde avec celle du ciros.
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

4 Cas 2: forcage d'une sortie sous s7-PLCSIM

SIMATIC WinCC flexible Runtime [STE] = ]

= =T
MANUFACTURING ENGINEERING
LABORATORY
MELT . S g™ W %
MENU
|
MAGASIN

. auto
Magasin vide — | RESET | O Manuelle @

FESTO 18/06/2021 20:51:20 Running

’ — —
@ ST-PLCSIM1  Station SIMATIC 300\CPU 314C-2PN/DP. i leculo(=0 i)

Fichier Edition Affichage Insertion CPU Exécution Options Fenétre ?
D @& W& [rcsmmcear -] & BB B K2
BN n oo |

. |
@eru (o] @ [=][EA ..o B wEslEe .o =5 [=]
HSF ® Aunp s =] |[F8 1 [ees =]

CIoP
=EEN'_F‘UN 2210|7854 3210
I:ISTDF'l_ STOP MHES' rrr rrrr- jjrrrr rerf ¢ |

Eve. [ = =]

Pour obtenir de l'aide, appuyez sur F1. |CPU/CP: MPI=21P=192.1¢ él
——— e — —

Figure II1.20: forcage du vireur sur s7-PLCSIM et visualisation sur Ciros et Wincc

Dans ce cas-la nous avons imposé a notre systeme le retour du vireur rotatif vide,
cette action a pour but de vérifier la synchronisation de notre systéme avec scénario
d’un cas réel par exemple une faible aspiration ou simplement la ventouse défaillant.
Pour cela nous actionné la variable de I’action « vireur rotatif vers le magasin »

depuis le S7-PLCSIM.
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CHAPITRE III : Simulation et supervision de notre systeme MPS variant

I11.4.1.2 Simulation et supervision station Transport
4+ Cas 1: Station en marche

[ e

ATIC WinCC flexible Runtime

' MANUFACTURING ENGINEERING
LABORATORY
of TLEMCEN .

...................

nombre de piéce passé: 9 .

auto
o
START REST | O Manuelle l‘k.

STO 19/06/2021 02:18:09
@ S7-PLCSIML  SIMATIC 300(1)\CPU 314C-2 PN/DP
Fichier Edition Affichage Insertion CPU  Exécution Options Fenétre 7

D& & [pcsmocean - & 5 BB R[22
BIER woe |

hd |

Meev (=)@ [R|E .. [=]E[=]Ew.[o]=[=] |

HEL @ Aune g 0 [pis <) [[[fe 1 e - |

=25N'_F‘U“ 7654 3210 |l7654 3210 |

I:ISTEIPI_STDP MHESl rrrr- roERFE \Crrrr recrre :

ME E@@ EEE .. EI'E' ML : sortire le séparateur@

Me 0 et | ||[EB 1 [gis =] ||JEB O s =]

TEERE 4 3210 7 EH 4 32210 7ES5 4 3210

rrr- rrrrj\irecer rrFerc ||Frrr FVE T

Pour obtenir de I'aide, appuyez sur F1. |CPU,."CP: MPI=2 IP=192.168.0.1 AN
—

Figure III.21: Simulation et supervision station transport en marche.

Cette figure est prise apres la mise sous START, nous avons posé quelque piece
sur la bande pour assurer du fonctionnement et de la synchronisation entre I'IHM et
I’état de notre systeme. Nous voyons bien que la vue réagi exactement comme voulu.
Par exemple le séparateur est sorti dans les deux premieéres captures et le simulateur

de step? le confirme.
L’absence des pieces dans notre vue est justifier par la suppression des capteurs de

présence dans notre station.
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4 Cas2: station en arrét apres le passage des 19 piéces.

F’jm_mc WinCC o
MANUFACTURING ENGINEERING
LABORATORY
of TLEMCEN .

. |
— 7 =

- —
‘a
nombre de piéce passé: 19 -'
auto
© @ ;
START | REST | O Manuelle @
| FESTO | 29/06/2021 15:17:51 \
(@@ S7-PLCSIM1  SIMATIC 300(1\CPU 314C-2 PN/DP 7 E

Fichier Edition Affichage Insertion CPU  Exécution Options Fenétre 7

D& &8 [pcsmeear <] 4 E | B B e | K2
BJE| n+1 o

L

Mcru (= = [R]|E8 .. [=] = [=]|Es .= = [E]
Elgl; ¥ RUN-F [s8 0 {Bits | ||jeB 1 |Bits  ~]
=25N'_F‘U“ 7E54 3210 |[[76854 2210
I:ISTDF'I_STDP MHESl o i o o o | o o o ol i
BEve. o o[ =||Ee.iol = Elee ..o |[® [[&]
M 0 leis  ~| |I[E8 1 [pis — ~] [|JEB © lsis  ~]
TEHR 4 3210 7654 3210 T EBR 4 3 210
rcrC rerr (\rriT roec |CECCR Crrr

[CPU/CP: MPI=21P-19216801

Pour obtenir de I'aide, appuyez sur F1.

Figure II1.22: supervision et simulation de la station
Transport cas ou 19 pieces passé.

La Figure II1.23 est une confirmation du bon déroulement du systeme, cette figure
est prise apres le passage de 19 pieces. Depuis l'interface homme-machine, on voit
clairement que le convoyeur s'arréte, le séparateur rentre, et le bouton de démarrage

est allumé.
Donc la conclusion que nous pouvons tiré c’est que I'IHM est Apte d’étre

implémenté sur notre Station réel.
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I11.4.1.3 Simulation et supervision Station Trie
+ Casl : passage d'une piece

SIMATIC WinCC flexible Runtime

: =

m:rukms ENGINEERING
LABORATORY [l

VlELT CTLENCEN [

e -
MENU @ Y | I -
e 6 hee oo 11
O Ja 3
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= ™
Systeme de Trie 2 . . D

-
- 0000
<

START RESET o,
stocke est plein @)
1 N/
ESTO 19/06/2021 16:]
Fe—— == - @) S7-PLCSIML  SIMATIC 300(1)\CPU 314C-2 PN/DP é (=] O
L | Nombre de piéces : 0 0 " "
@2:7 i | noires rouges  métalliques ‘ || Fichier Edition Affichage Insettion CPU Exécution Options Fenétre ?
—— O 5 [rcsmrcear - B E N
i s = = e = e
L o D
MENU
ks
— — — — — — —
Bev (=@ [=]|Be.lolle [=]]Ee.cle=]B8z 4o =m; (oo [=]
Station Trie CTsF _— =2
S RUNF 5 0 [Bie | ||[%8 1 [Bis | ||[Zriecesrouge [DeE +] ([ Foeees DB -
=EENFF’UN 7854 3210 |[7e54 32170
Systeme de Trie Clstop I s1o0p wpes|l|CCCC CCOCC |\rccc rerr 1 1
[Bve. (oo =[Ee. cle=||Ee-[c]0[=8: .[o] = [=]E s e m
‘ - ME 0 Bits - EE 1 Eits - |EB 0 |B|ls j |ZD|ecesnmre |DEIE ﬂ Z pieces mete (RGN ~
c3 c2 ci T EH 4 3210 TES 4 3210 7ES 4 3210
@ o auto |- rrrr|rrer crec [FRCR FREC N (]
RESET ‘ Manuelle @
stocke est plein
4« | [ 3
FESTO 19/06/2021 16:18:34 ||Pour obtenir de I'aide, appuyez sur FL. CPU/CP: MPI=21P=192168.01

Figure II1.24: simulation et supervision station Trie (cas passage d'une
piece).
Ces quatre captures montrées dans la figure II1.25 représentent le cas de passage de

la premiere piece vers le buffer C1 nous voyons que le sélecteur 1 sortie dans
I"émulateur ciros est bien exposer dans notre IHM de la station et que le compteur

de piece est incrémenter dans les deux capture en bas (fleche rouge).
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+ Cas2:identification de la piece.

SortingStation - CIROS Studio (For Educational Purposes Only) - [Model]

EHLE EDIT VIEW MODELING PROGRAMMING SIMULATION EXTRAS SETTINGS WINDO

2 spujsusee Olceds K
a q 1
1
mmmnc ENGINEERING ] |
LABORATORY [l
MEL of TLEMCEN -
 Culim :
- <
MENU o M ™ |
& o =00 g0
— |
|
~ [}
Buffers “'l'“ 1
Systeme de Trie
. . Manuelle
START ‘ RESET ‘ auto@ I 1
stocke est plein
|
FESTO 20/06/2021 17:40:23 Runni

Figure I11.26: simulation et supervision station Trie cas identification de la piéce.
Nous avons choisi de vérifier la compatibilité de I'affichage de pieces dans le post
d’identification. Nous voyons clairement que la piéce prend la méme propriété que
celle du Ciros, et que les deux capteurs sont en vert, un signe que la piece est

métallique.

+ Cas3: Forcage d’
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Figure II1.27 : simulation et supervision station Trie cas forcage d'une Sortie
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Dans le Cas 3 nous avons choisi de vérifier la synchronisation de I'IlHM avec la
Station pour cela nous avons forcé le Stoppeur a étre rentrée par la commande
depuis le simulateur de step?.

Nous avons obtenu les résultats affichés dans la figure II1.28, donc nous remarquons
que notre IHM réagit comme voulu.

II1.5 Conclusion

Dans ce chapitre nous avons pu simuler notre Systeme MPS variant sous Ciros
studio, et nous en sommes sorties avec la conclusion suivante : notre systéme est
réalisable et apte a étre mis en place.

Dans ce chapitre nous avons décrits de facon générale les différentes vues de
nos IHM ainsi que ses composantes, en outre, nous avons synchronisés les trois outils
(Wincc runtime, ciros studio et s7-plcsim) pour une supervision en temps réel de nos
trois stations.

Pour conclure, nous avons pu simuler notre Systeme MPS variant sous Ciros
studio, et les résultats obtenus dans ce chapitre étaient satisfaisants et
(applicable/réalisable).
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Conclusion Générale

L’'implémentation d"un systeme de supervision en temps réel pour un systeme
automatisé de production est devenue indiscutable vu la complexité de ces systemes
et la multitude de variables a manipuler (capteurs, actionneur,....). Ainsi il facilite la
tache aux opérateurs en lui offrant de nombreux avantages comme 1’affichage
dynamique du process, I’affichage des alarmes en cas d’anomalie et I'intervention
depuis 'THM dans les endroits dangereux. Et comme tout systémes informatiques le
niveau de sécurité reste un point a souligner surtout dans les secteurs ou domaines
stratégiques (distribution eaux & gaz, feux tricolore (transport), central
nucléaire...etc.).

Ce mémoire que nous avons réalisé en guise d’obtenir le un dipldome de master
avait pour ambition la conception et la création des Interface Homme/Machine
(IHM), ainsi la supervision et commande de systeme MPS variant via les outils Wincc
et Ciros Studios en exploitant 1"outil de Programmation Step?.

L’expérience que nous avons menée dans "application de simulation sous
CIROS et de la supervision avec Wincc flexible nous a permis d’acquérir des
connaissances utiles a travers laquelle nous avons pu réussir la supervision de notre
Systeme MPS variant.

Toutefois, nous espérons que ce modeste travail puisse apporter un plus et
constituer un support supplémentaire aux promotions a venir.
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Résumé :
Répondant aux contraintes internes de production et aux besoins du marché en
termes de qualité et de délai, les industriels ont tendance a améliorer leurs systémes
et a introduire une supervision en temps réel de leur process afin de gérer et de
piloter au mieux leur production d’une fagon.
A cette fin, notre travail a abouti a la création d"un systeme de supervision de notre
MPS variant, créé dans la partie précédente (mémoire d'ingénieur) dans un
environnement SCADA. La présente étude porte sur quelques généralités sur les
systemes SCADA ainsi que sur la méthode de la configuration de notre
environnement de simulation 3D « CIROS ». Nous allons aussi présenter dans ce
mémoire la démarche a suivre pour configurer et créer une IHM sous Wincc.
Et pour finir, nous allons exposer les IHM de notre systéeme MPS variant et les
différents résultats obtenus apres la synchronisation de nos trois outils
« CIROS,Wincc Runtime & PLCSim».
Mots Clés: supervision, SCADA, Wincc, Simulation 3D, CIROS, systéme Temps réel,
digital Twin.
Abstract
Responding to the internal constraints of production and market needs in terms of
quality and delay, the industrialists tend to improve their systems and introduce a
real-time supervision of their process in order to manage and control their
production in an efficient way.
To this end, our work has resulted in the creation of a supervision system to our MPS
variant created in the previous part (engineering thesis) in a SCADA environment.
The present study focuses on some generality about SCADA systems as well as the
method of configuration of our 3D simulation environment "CIROS". We will also
present in this thesis the steps to follow to configure and create an HMI under Wincc.
And finally, we will present the HMI of our MPS system and the different results
obtained after the synchronization of our three tools " CIROS, Wincc Runtime &
PLCSim".
Keywords: supervision, SCADA, Wincc, 3D simulation, CIROS, Real-time system,
digital Twin.
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