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INTRODUCTION GENERALE

Dans le cadre du stage d’une durée d’un mois effectué¢ au niveau de I’aéroport Houari
Boumedienne d’Alger, il y a une absence de la procédure du test manuelle du fonctionnement
de la ligne d’arrivée de I’aérogare internationale. Cette ligne qui sert au déplacement des
bagages de la zone de dépose vers la zone publique de livraison, en assurant la sureté de ces

derniers, présente le probleme de la maintenance automatique.

Cette lacune est due au remplacement de I’automate micro Schneider, qui gérait cette ligne

par ’automate Schneider Modicon 340.

En effet, pour faire face a une éventuelle anomalie dans la ligne, 1’appel a la maintenance

automatique est nécessaire.

Le choix du théme de notre mémoire, intitulé «Modification et Commande par APl M340 du

Tapis bagages de 1’aérogare internationale Alger » a été motivé par ce constat.

Notre travail consiste a apporter une amélioration de cette maintenance qui prevoit le

fonctionnement manuel de la ligne. Ceci nous a conduit a développer les chapitres suivants :

e Chapitre 1 : description du procédé, c’est-a-dire présentation des équipements installés
ainsi que le fonctionnement général de la ligne de livraison regroupant tous les
capteurs et actionneurs utilisés.

e Chapitre 2 : analyse fonctionnelle qui consiste a décrire les étapes du fonctionnement
de toutes les parties de la ligne de dépose.

e Chapitre 3 : présentation de I’automate M340 ; présentation de ses différentes
caractéristiques et de son architecture.

e Chapitre 4 : programmation et test de la solution proposée.

Enfin, notre travail se termine par une conclusion générale.




Chapitre 1 : Description du procédé

Introduction

L’aménagement du Systéme de Traitement Bagages pour la nouvelle aérogare est composé de

plusieurs installations de manutention distinctes :

Le traitement des bagages a ’arrivée sur ’aéroport d’Alger est fait via deux zones de
livraisons distinctes, situées respectivement au hall 1 et 2 :

o une zone comprenant 3 entités pour les vols internationaux situées au hall 1,

o une zone comprenant 3 entités pour les vols internationaux situées au hall 2.
1. Localisation géographique [2]

'TERMINAL 1

Nord

Zones des Systémes de Tri

Bagages Départ
| \24 r

Zones des Systémes de
Livraison Bagages Arrivée

HATIL 1

Figure 1.1. Localisation géographique
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Figure 1.2. Vue globale du procédé
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Figure 1.3. Vue détaillée de la zone de dépose

2. Description du tapis porte bagages [1,2-4]

2.1. Description générale [1]

Le principe de fonctionnement du Systéeme de Livraison Bagages Arrivés se décompose en

plusieurs étapes fonctionnelles :

. Une étape de déchargement des bagages, cette opération s’effectue dans la
zone de dépose.
J Une étape de convoyage et de livraison.

J Une étape de " Contr6les douaniers ".

2.2. Composants du systeme [2]

Le terminal international comporte 6 lignes de dépose, chaque ligne est congue pour les
bagages « au format : dimensions inferieures a des valeurs limites», une ligne de convoyage
équipée d’un appareil de controle douanier X-RAY et un carrousel de livraison, tandis que
les bagages « hors format : dimensions dépassant les parameétres indiqués » sont transférés

vers une des 4 tables a rouleaux afin de les sortir vers la zone de livraison sans passer par la




machine de sureté. Le fonctionnement de toute cette ligne est contrdlé par une armoire

¢lectrique équipée d’un terminal opérateur. [4]

2.3. Découpage fonctionnel a ’arrivée [2]

ENTREES DU SYSTEME SYSTEME DE LIVRAISON SORTIES DU SYSTEME
BAGAGES ARRIVEE

) Introduction Systéme
Bagages arrivant par un

vol international - 6 Déposes " Au format
- 4 Tables & rouleaux " HF "

Contréle douanier

6 X-Ray
Pas de contrdle pour le
"HE"

Livraison passagers

6 Carrousels de Livraison

Bagages pour examen
II complémentaire :
- Fouille par la douane

Tri final manuel

Bagages a I’arrivée a
”” I’aéroport d’Alger
oControlés par la

douane
oL ivrés aux passagers

Figure 1.4.découpage fonctionnelle d'arrivée




2.4. Décharge des bagages et convoyage de livraison
» Fonctionnement de la zone de dépose [1]

Les bagages seront transférés de 1’avion vers les linéaires de dépose des arrivées par des trains

de chariots qui vont étre ensuite triés par des gabarits en « au format » ou « hors format ».
» Les bagages « au format » [1]

Les bagages " Au format : longueur limités "sont déposés par les manutentionnaires sur les

convoyeurs automatisés de dépose.
> Les bagages « hors format » issus des vols internationaux [1]

Les bagages " Hors format " sont étiquetés a 1’attention des douaniers et sont ensuite déposés
sur des tables a rouleaux pour les transférer de la Zone Réservée Sireté vers la Zone Publique

ou attendent les passagers.
» Fonctionnement de la zone de convoyage et de livraison [1]

Apres avoir été déposés, les bagages " Au format " sont injectés sur des convoyeurs, munis
d’un contréle gabarit, qui permettent d’acheminer les bagages de la Zone Réservée Sdreté a la
Zone Publiqgue. Les bagages sont ensuite injectés sur des carrousels de livraison qui

permettent aux passagers de récupérer leurs bagages.




2.5. Lesschémas descriptifs [4]

» Schéma descriptif « dépose et convoyage » [4]

Dépose manuel des bagages.
Injection sur le convoveur,
positionnement et cadencement.

Contrdle du gabarit du bagage
(hauteur}.

Le bagage est

NOMN

Arrét du tapis
Allumage de la verrine et signal
sonore

« A Format »

Acheminement
automatique grice

AUX CONVOVEULS VErs
I"X-Rav

= PRemise du bagage a son
propriétaire

# Retrait du bagage parle
manutentionnaire
Acquittement
Reprise du convovage

Stockage du bagage
Dépose du bagage surla table a
rouleaux

* Passage du bagage de la Zone
BReéservée Siireté a la Zone
Publigue

Figure 1.5.Schéma descriptif "dépose et convoyage"

» Schéma descriptif « contrdle des bagages » [4]

Introduction bagage dans la machine primaire

Visualisation du contenu du bagage par

I’opérateur

Le bagage est
suspect

Transmission de I’information a un opérateur par
allumage élément rouge de la verrine
Etiquetage du bagage

2

NON Injection du bagage sur le carrousel de livraison [

Récupération du
bagage

Figure 1.6. Schéma descriptif "controle des bagages"




» Schéma descriptif « livraison des bagages » [4]

Passage du bagage
devant son propriétaire

BAGAGES « AU FORMAT »
Recirculation sur le carrousel
BAGAGES « HORS FORMAT »
Mise en attente du bagage

Le bagage est
récupéré

Retirer le bagage du carrousel Livraison du bagage

Figure 1.7. Schéma descriptif "livraison des bagages"

3. Composants du systeme [3]
Trois installations de traitement des bagages sont dédiées aux arrivées, chaque installation est

contr6lée par un automate et est composee de :

3.1. Cellule photoélectrique [4]
Un détecteur photo-électrique se compose essentiellement d’un émetteur de lumiére associé é
a un récepteur photosensible.

3.2. Convoyeurs [4]
» Introduction

Un convoyeur d’une aérogare est un systéme de manutention automatique qui permet de
déplacer des bagages de la zone de dépose vers la zone de livraison par un mécanisme de
transmission de puissance. Cette derniére est transmise d'un arbre moteur vers un ou plusieurs

arbres récepteurs par l'intermédiaire de courroies ou de chaines.
» Un convoyeur motorisé a bande

C’est un convoyeur a bande entrainé par un moteur qui est contrélé via un panneau de
commande. Dans sa version la plus simple, seul un interrupteur principal est pourvu pour la
commande marche/arrét du convoyeur. Les versions plus équipées peuvent comporter un

variateur mécanique ou un régulateur de fréquence pour réguler la vitesse.




Riilean d etrémints Bande Tambour d’entrainement

> P —
P — L

’ O - ~  Rouleau
4 p 5.4 ' dextrémité

Rouleaux entrainés 0 O/

Rouleau de tension

Figure 1.8. Vue de profil d'un convoyeur a bande

= Motoréducteur

Figure 1.9. Vue de haut d'un convoyeur a bande

» Convoyeur a courbe
C’est un transporteur a courroie en courbe non comparable aux courroies de transport droites.
Il transporte les charges dans toutes les directions méme a grande vitesse, dont la capacité
de chargement peut atteindre 150kg. Il minimise I’encombrement effectif de 1’ensemble du
systeme porte bagages et simplifie toutes les opérations manuelles, y compris le
remplacement de la courroie grace a sa conception modulaire. On trouve ce type de
convoyeur dans la partie carrousel (livraison).

> Les rouleaux

IIs soutiennent la bande et tournent librement et facilement sous la charge. Ce sont les
composants les plus importants du convoyeur et ils représentent une part considérable de

I'investissement total.




3.3.  Lesvolets [4]
> Volet anti-intrusion

C’est un rideau métallique installé entre la zone de
traitement et la zone de livraison. Il est commandé
par le STB (Interface Modbus Standard) en
interface directe avec le convoyeur motorisé. On
trouve 3 volets et 2 pilotes manuels (pour les
tables a rouleaux) dans le Hall 1 et dans le Hall 2.
Les volets anti-intrusion associés au convoyage sont
directement reliés aux automates par contacts secs
sur borniers. L’automate commande la montée et la  Figure 1.10. Volet anti-intrusion fermé et
capteur fin de course mécanique haut

descente du volet. Le volet renvoie son état (ouvert

ou fermé) a I’automate.

Les volets qui assurent la fonction anti-intrusion
sont reliés au systéme de " Controle d’acces " par
contacts TOR (Tout-ou-Rien) sur borniers. lls
renvoient ainsi les informations suivantes :

e Capteur fin de course bas.

e Capteur fin de course haut

e Défaut technique.

e Tapis sous le volet en

Figure 1.11. Fin de couse mécanique bas

fonctionnement

> Volet du systeme de sécurité incendie (pare flamme)

Les volets pare flamme sont directement reliés au Systeme de Sécurité Incendie (SSI) par

contacts secs sur borniers. En cas d'incendie, le SSI commande la fermeture du volet. Le volet

renvoie son état au SSI et a I’automate.

Les volets sont uniquement pilotés en local par des commandes manuelles qui tiennent

compte des autorisations du STB et renvoient également des informations au STB.




3.4. Lamachine de contrble X-RAY (HI-SCAN 100100V) [4]

Elle est essentiellement faite pour

— w‘m: .
répondre a toutes les applications e
qu’exigent une inspection filtrage qui
permet de donner une vue verticale et
méme horizontale de I’objet inspecté, avec
un résultat fiable et un temps minimum.
Elle est utiliseée pour filtrer les bagages

déposeés sans les ouvrir ; elle donne 1’accés

Figure 1.12. Machine de sreté X-RAY

a ’opérateur de visualiser le contenue du

bagage « au format ».

3.5. Unrideau a laniere [4]

Les rideaux & laniéres sont installés a chaque traversée de mur ou cloison (volets anti-
dépose Bangues, volets anti-intrusion) ainsi qu'au droit des tunnels anti-intrusion. lls couvrent
I'intégralité de la baie de communication entre les deux zones (dépose — livraison). lls
assurent l'isolation des courants d'air et constituent une barriere phonique entre la galerie
bagages et la zone passagers. lIs sont par ailleurs considérés comme une séparation opaque et
souple a la traversée de la cloison séparant la galerie bagages et la zone passagers.

3.6. Variateur de vitesse [4,5]
» Définition

Le variateur Altivar 31 est un convertisseur de frequence pour un moteur asynchrone
triphasé a cage, de la marque « télémécanique (Schneider Electric)». Il est robuste, peu
encombrant et facile a mettre en ceuvre. Il est intégré dans la manutention (tapis amont X-
RAY et le convoyeur de livraison).

Les variateurs Altivar 31 communiquent sur les bus industriels Modbus et CANopen qui
sont intégrés en standard dans le variateur ; ils sont proposés pour les puissances motrices
comprises entre 0.18 et 15 kW avec quarte types de tension :

e 200V a 240V monophasée, de 0.18 a 2.2 KW.
e 200V a 240V triphasée, 0.18 a 15 kW.
e 380V a500V triphasee, 0.37 a 15 kW.




e 525V a 600V triphasée, 0.75a 15 Kw

IIs sont regroupés selon I’interface Homme-Machine en 2 catégories :

e ATV 31 avec afficheurs et touches de navigation dans les menus

e ATV 31 avec afficheurs, touches de navigation dans les menus et commande

locale (Marche/Arrét et consigne de réglage de la vitesse par un

potentiomeétre)

Compatibilité électromagnétique CEM

L’incorporation des filtres CEM dans certains variateurs comme les deux variateurs utilisés

ATV31****¥N4 facilite I’installation et la mise en conformité trés économique des machines

CE.

pour recevoir le marquage

» Description

Ce terminal est une commande locale qui peut étre monté sur la porte du coffret ou de

I’armoire. Il est muni d’un cable avec prises. || comporte pratiqguement le méme affichage que

I’ Altivar 312.

1 Afficheur graphique

2 Bouton MODE (1): Si
[REFERENCE VITESSE] (rEF-)
est affiche, permet de passer au

menu [REGLAGES] (SEt-). Sinon,
permet de passer au menu
[REFERENCE VITESSE] (rEF-).

3 Bouton ESC

Permet de quitter un -

menu ou un parameétre ou
de mettre fin a la valeur
affichée afin de revenir a
la valeur précédente se
trouvant en mémoire

4 Bouton RUN —
Lance l'exécution si la
fonction est configurés

REF Value
MON
CONF Unit
\" -
MODE A
ENT |

"~ ESC v |

FWD ]
Q= ®

5 Touches de navigation

6 Bouton ENT

/ Permet d’enregistrer la valeur en
cours, ou d'entrer dans le menu ou
dans le paramétre sélectionné

T Bouton STOP
/ Permet d’arréter le moteur et de
faire un reset

8 Bouton d'inversion du sens de
rotation du moteur

Figure 1.13. Description d'un variateur de vitesse




» Fonctions

Le variateur Altivar 31 dispose de six entrées logiques, de trois entrées analogiques, d’ une
sortie logique/analogique et de deux sorties a relais. Les principales fonctions intégrées sont
les suivantes :

e Protection du moteur et du variateur.

e Rampes d’accélération et de décélération linéaires, en S, en U ou personnalisées.

e Vitesse supérieure/ vitesse inférieure.

e 16 vitesses présélectionnées.

e Consignes et régulateur PI.

e Commande 2 fils/3 fils.

e Logique de frein.

e Rattrapage automatique avec recherche de vitesse et redémarrage automatique.

e Configuration des défauts et des types d’arrét.

e Sauvegarde de la configuration dans le variateur, ...

e Plusieurs fonctions peuvent étre affectées sur une méme entrée logique.

e L’option de communication utilisee est Ethernet/Modbus.

» Caracteéristiques
Variateur de vitesse pour le moteur amont Variateur de vitesse pour les deux moteurs
ATV31C055N4 de carrousel ATV31CU20N4

Figure 1.14. Variateur de vitesse "tapis AMANT X- Figure 1.15. Variateur de vitesse "tapis
RAY" carrousel”




Moteur Réseau (enfrée) Variateur (sortie) Altivar 31
Puissance Courant lcchgne  Puissance Courant  Courant  Cowrant  Puissance Référence
indiquée sur  de ligne mai (2) présumé  apparente d'appel  nominal In  ansitore  dissipde &
plaque (1) o . maxi r:;_axi 1) ::im 1) chal_ga
oV oy C Variateurde
WIHP A A kA WA A A A W .
V'IT.BSSSI}D'IJI
037105 22 17 5 1.5 10 15 23 32 ATVI1CO3THY .
[Oiom 26 22 & ERT T8 20 31 ATVaicoed | moteur tapis
0751 36 27 5 24 10 23 35 41 ATV31CO75N4 amont X-RAY
1,1/15 40 37 5 32 10 30 45 48 ATVI1CU11Nd
1512 64 48 5 42 0 41 82 61 ATV3ICU1ENS
2213 89 67 5 59 10 55 83 70 ATV1CU2INS
373 00 83 5 T 10 71 07 125 ATV3TCU3ONA | Variateur de
415 139 0§ 5 82 10 85 143 150 ATVCU4INS .
vitesse des 2
55115 219 65 2 15,0 ) 143 215 232 ATV31CUSENA
75/10 7 210 2 18,0 0 70 285 269 ATV31CUTSNA moteurs du
115 w2 w4 B0 97 a7 416 307 ATV1CD11N4 carrousel
15/20 482 CTIRE: 20 o B0 495 402 ATV31CD1SNA
Figure 1.16. Caractéristiques des variateurs
» Parametre des variateurs utilises [6]
Parametres | Variateurs
Amant X-RAY Carrousel arrivée
SET ACC (s) 0.2 3
DEC (s) 0.1 3
LSP (Hz) 0 30
HSP (Hz) 120 50
ITH (A) 1.9 7.1
SFR (kHz) 16 4
DRC UNS (V) 400 400
NCR (A) 17 6
NSR (RPM) 1400 1420
COS o 0.72 0.78
tfr (Hz) 120
1-O R2 run run
FUN STC(STT) nst nst
PSS (SP2) 50
(SP3) 0
(SP4) 120
Tableau 1.1: les caractéristiques des variateurs utilisés
3.7. Les moteurs asynchrones

» Définition

Les moteurs asynchrones triphasés représentent plus de 80% du parc moteur

¢lectrique. Ils sont utilisés pour transformer 1’énergie électrique en énergie mécanique




grace a des phénomeénes électromagnétiques. 1l est constitué d'une partie fixe, le stator
qui comporte le bobinage, et d'une partie rotative, le rotor qui est bobine en cage

d'écureuil.

» Description

La boite a bomes
Le rotor

Clavette
~N

Plaque a
bornes

Le stator

Figure 1.17. Description du moteur asynchrone triphasé

» Coffret démarreur [4]

Sur chaque convoyeur (hors tapis de banque, tapis
collecteur, tapis amont machine de sdreté et
carrousels) est installé un coffret moteur
fonctionnant sur bus de terrain AS-i. Celui-ci
permet, en mode local, de piloter le moteur du tapis

concerné.

Chaque coffret moteur est équipé :
e d’un interrupteur général cadenassable
e d’un commutateur a clé 2 positions "

bus/local "

o Figure 1.18. Coffret démarreur pour le
e d’un commutateur a 2 positions pour les tapis AVAL X-RAY

convoyeurs a 1 sens et d’un
commutateur a 3 positions pour les

convoyeurs a 2 sens




4. Fonctionnement de I’installation [4]
4.1. Controle de gabarit

e La hauteur est contr6lée par une T-
fin de course mécanique |

positionnée a une hauteur fixe sur

le portique contréle gabarit.

Figure 1.19. Contrble de gabarit
e Des que la fin de course s’active, il indique que le bagage est désormais « hors format » :

une alarme s’enclenche, un signal lumineux et un klaxon se déclenchent, suivis
automatiquement de 1’arrét des deux tapis « dépose et amont X-RAY », le bagage sera
déplacé manuellement vers la table & rouleaux.

e Remettre la ligne en B
service en appuyant
sur le bouton
poussoir « acquitteme

nt défaut»

Figure 1.20. Acquittement gabarit "gauche" et acquittement X-RAY "droite"

e Sur le tapis de dépose commandé par un moteur, il y a une cellule photo-électrique non
programmeée.

e Le tapis amont X-RAY posséde deux cellules photo-électriques, I’activation de la 1%
cellule ou des deux au méme temps déclenche le variateur de vitesse pour que le moteur-
réducteur fonctionne avec la vitesse inferieure, dés que la 2™ cellule se désactive le
motoréducteur lance la vitesse supérieure.

e Les deux vitesses sont fixées a I’avance par I’opérateur lors de la programmation.
4.2. Zone de contrble douanier [4]

La machine de controle HI SCAN 100100V recoit les bagages qui sont acheminés par le tapis
de dépose, les analyses et ces bagages sont attribués par le bouton poussoir en salle de

contréle douanier :

e Verrine verte pour un bagage accepte.




e Verrine rouge pour les bagages a contrdler.
Apres I’inspection du bagage, il ressort de la machine, continue son chemin sans arrét :

e En fonction de son analyse :
a. Sile bagage doit étre étiqueté, la verrine rouge s’allume et le temporisateur se
déclenche.

b. Alafin de la temporisation, la verrine verte s’allume.

4.3.  Poste d’insertion et de retrait des bagages d’essai [4]

Ce poste est fait pour assurer le bon contréle douanier, il est composé de :

e Une boite de commande a un bouton poussoir lumineux a 1’entrée pour la demande
d’introduction du bagage d’essai, en sortie, la 2" boite de commande comporte un
bouton poussoir de 1’acquittement.

e pour tester la machine de contréle, 1’opérateur appuie sur le bouton « demande
d’introduction », ce dernier clignote indiquant la prise en charge de la demande.

e le tapis amont de la machine s’arréte, et les bagages a 1’intérieur de la machine seront
évacués en aval.

e le bouton poussoir de « demande introduction » s’allume indiquant que la machine est
préte a recevoir le bagage « « test ».

e apres le positionnement du bagage, 1’opérateur appuie sur le bouton « acquittement ».

e le bouton « demande d’introduction » s’éteint, et le convoyeur transfére le bagage vers
la machine de X-RAY, et ce bagage s’arréte au poste de retrait.

e 3 la sortie de la machine, la balise lumineuse s’allume en fonction du résultat du test.

e alafin du test, le manutentionnaire retire le bagage et remet la ligne en marche en
appuyant sur le bouton poussoir « acquittement ».

¢ le fonctionnement normal de la ligne reprend et la verrine s’éteint.
4.4. Carrousel de livraison [4]

Le carrousel de livraison permet de transférer les bagages de la zone de dépose a la zone
publique afin que les passagers puissent les récupérer. Il s’agit d’un carrousel horizontal type

TRIPLANAR entrainé par deux moteurs avec variation de vitesse.




5. Les capteurs et les actionneurs installés sur le procedé [5]

aY
4

35

TTLL
I e I > [ [t

Figure 1.21. Carrousel de livraison

5.1. Les capteurs installées
N° Nom Fonction Position Standard
signaux
1 Capteur fin de Controle de la hauteur | Tapis dépose
course mécanique | des bagages 24Vcce
2 Cellule photo- Non programmée
électrique
3 Cellule photo- Relancer la vitesse Tapis AMANT
électrique max du tapis X-RAY 24\/ce
4 Cellule photo- Relancer la vitesse
électrique min du tapis
5 Cellule photo- Détecte la présence du | Tapis AVAL X- | 24Vcc
électrique bagage RAY
6 Cellule photo- Détection de présence | Tapis injection | 24Vcc
électrique bagages
7 Cellule photo- Remplissage du Tapis carrousel | 24Vcc
électrique carrousel
8 Capteur fin de Détecter I’ouverture Anti-intrusion
course mécanique | du volet anti-intrusion 24\/ce
9 Capteur fin de Détecter la fermeture
course mécanique | du volet anti-intrusion
10 Détecteur de Détecter la présence Pare flamme 24Vcce
fumée de fumée

Tableau 1.2: les capteurs installés




5.2.

Actionneurs installés

N° Nom Fonction Position S_tandard
signaux
1 Moteur asynchrone | La mise en marche du U=400VvV
triphasé tapis de dépose P=1.1KW
Montre 1’état de Tapis dépose
gabarit
2 Balise lumineuse 230V
3 Moteur asynchrone l‘: iT'js Iea nr:;iﬁzz ?jl; Tapis AMANT U=400VvV
triphasé Ap , X-RAY P=0.55KW
slreté
4 Moteur asynchrone | La mise en marche du | Tapis AVAL U=400V
triphasé tapis AVAL X-RAY | X-RAY P=0.55KW
5 Moteur asynchrone | La mise en marche du Tapis iniection U=400V
triphasé tapis AVAL X-RAY pis 1nJ P=0.55KW
Moteur asvnchrone Assure le roulement U=400V
6 . . 3/ de la partie droite du P=1.5KW
triphase n°1
carrousel . I=3.5A
Tapis carrousel
Assure le roulement Les deux
Moteur asynchrone .
7 . . de la partie gauche du moteurs sont
triphasé n° 2 . .
carrousel identiques
g Moteur asynchrone Assure la montée et la Anti-intrusion 230V
monophasé descente du volet Al
Moteur asynchrone La montee du volet
9 y pare flamme et sa Pare flamme 230V
monophasé e
chute de gravitation
10 Balise lumineuse Montre 1’état de
Parmoire . Armoire générale | 230V
1 Ecran de Donne la supervision
visualisation de la ligne de livraison
. Montre 1’état de 1
12 Voyants lumineux ontre I'état de la X-RAY 230V

machine de s(reté

Tableau 1.3: les actionneurs installés




6. Conclusion
Dans ce chapitre, on est arrivé a présenter la ligne de livraison, ses équipements ainsi que
sont fonctionnement suivit d’une description de toutes les parties du procédé, a la fin on a fait

un résume de tous les capteurs et les actionneurs installés dans la ligne de livraison




Chapitre 2 : analyse fonctionnelle

Introduction

Dans ce chapitre nous allons présenter une analyse fonctionnelle de la ligne ou nous allons

citer les étapes de démarrage, du fonctionnement et d’arrét (normal/d’urgence).
1. Analyse fonctionnelle [1,2]
1.1. Deémarrage normal [1,2]
» Introduction

La ligne de I’installation doit étre programmeée pour qu’elle démarre, pour cela il faut une
analyse fonctionnelle bien détaillée en citant toutes des étapes de 1’exécution du programme

désiré.
» Analyse fonctionnelle du démarrage normal
Description

¢ Si {les commutateurs sont en mode automatique & les boutons poussoirs « marche »
et « montée » sont activés & la voyante lumineuse « autorisation ouverture » et la
verrine de I’automate sont allumés avec absence des défauts} alors {Démarrer le
moteur du volet anti-intrusion}.

e Si {le capteur fin de course « haut » est activé} alors {arréter le moteur anti-
intrusion & activé un tempo de 30000ms}.

e Si {le contacteur de la machine de sureté est en mode ON et le tempo = 30000ms}
alors {démarrer les deux moteurs du carrousel & allumer la verrine lumineuse de la
machine X-RAY & activer un tempo de 30000ms}.

e Si {tempo est €gal a 30000 ms} alors {Démarrer le moteur du tapis d’injection &
activer tempo de 30000 ms}-.

e Si{le tempo est egal a 30000 ms} alors {Demarrer le moteur AVAL de la machine
de sureté & activer un tempo 30000 ms}.

e Si {le tempo est égal a 30000 ms} alors {Démarrer le moteur AMONT X-RAY avec
une vitesse maximale et activer un tempo de 30000 ms}.

e Si {le tempo est égal a 30000 ms} alors {Démarrer le moteur du tapis de dépose}.




> Grafcet

Las commutatauss sont en mods automatique & l2s boutons
poussoirs « marchs » et « montéda » sontactivas & lavovanta
luminsuse « autorisation puverturs » ot la verrine da 1" sutomats
sont allumss

Absence dasdafauts

Demarrar |2 moteurdu volat anti-intrusion

Lz capteur fin da courss « haut » ast active

Arrétar |@ moteny anti-intrusion & Démarer untempo da 300 00ms

Lamachina da sursts esten moda OM ot fin tampo

Damarrar las desux motsurs ducarrousel & allomerla verrins
luminsuse dela machina X-EAY & activer untempo da 30000ms

Fin tempo

Démarrar l2 moteur du tapis 4" injaction & activer tampo da 30000ms

Fin tempo

Démarrer 1= moteur AVAL de la machine de sursts & activerun
tempo 30000 ms

Fim tempo

Demarrer la moteur AMONT X-EAY avecunes vitesse maximals a

activer un tempo da 30000 ms

Fin tempo

Déémarrar le noteur du tapis da déposs

Bouton ' acquittement est activé et absence de defaut

Figure 2.1. Analyse fonctionnelle d'un démarrage normal du procéde

Analyse fonctionnelle du fonctionnement normal [2,3]

> Introduction

Le fonctionnement normal concerne

e Le tapis de dépose T1.

e Letapis AMANT X-RAY T2.

e Letapis AVAL X-RAY T3.




e Le tapis d’injection T4.
e Le tapis carrousel de livraison T5.

Dans la suite nous donnerons 1’analyse fonctionnelle pour chacun de ces équipements

séparément.

» Fonctionnement normal du tapis de dépose_T1
Introduction

Ce tapis sert a transporter les bagages du lieu de dépét vers le tapis AMONT X-RAY en

passant par le gabarit « controle de hauteur ». Il est représenté par le schéma suivant.

FCHM CEL1 cCH 2

Equipement
Tapis1 Dépose Tapis 2

H-RAY

Figure 2.2. Schéma descriptif du coté dépose

e Le mode de fonctionnement du tapis d’arrivée est un peu différent de celui
introduit dans le cahier des charges.
e La cellule qui se trouve sur le tapis de dépose est ignorée par le programme (n’est

pas programmeée par 1’automate).

Analyse fonctionnelle

e Si {les contacteurs sont en mode automatique & absence des défauts (T1, capteur
fin de course mécanique gabarit, hauteur) & le bouton d’acquittement est activé}
alors {relancer le systeme & démarrer le moteur T1 & éteindre la verrine rouge et
le klaxon en allumant la verrine verte}.

e Si{lafin de course mécanique est en défaut ou T1 en défaut} alors {arréter les
moteurs T1 et T2 et activer la verrine rouge}.

e Si{le tapis T1 est OK et le moteur T1 est arrété} alors {appuyer sur le bouton
poussoir « acquittement »}.

e Si {le capteur fin de course mécanique gabarit n’est pas activé & absence de

défauts} alors {garder le méme fonctionnement du systéme}.
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Figure 2.3. Grafcet du fonctionnement normal du tapis dépose

» Fonctionnement normal du tapis AMONT X-RAY_T2

Introduction
Ce tapis sert a transporter les bagages sortant du tapis de dépose vers la machine du traitement

X-RAY il est représenté dans la figure (2.2).




Analyse fonctionnelle

Si {absence des défauts (tapis T2, CEL1_T2 ou CEL2_T2) et le bouton
d’acquittement X-RAY est activé} alors {démarrer les moteurs T1 et T2 avec une
vitesse maximum (changement de vitesse avec le variateur) & éteindre le klaxon et
la verrine rouge & allumer la verrine verte.

Si {CEL1-T2 et la machine de sureté est OK} alors {garder la vitesse supérieure
du variateur}.

Si {la cellule cel2_T2 est activée} alors {déclencher la vitesse minimum du
variateur}.

Si {I’apparition des défauts sur la ligne (tapis T2, la machine de sureté (X-RAY)
ou CEL1 T2 ou CEL2 T2} alors {arréter les moteurs T1 et T2 &activer la balise
(avertissement sonore et verrine rouge)}.
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Figure 2.4. Grafcet du fonctionnement normal du tapis AMONT X-RAY




» Fonctionnement normal du tapis AVAL X-RAY_T3
Introduction

Ce tapis sert a transporter les bagages de la sortie X-RAY vers le tapis d’injection (AMONT

CARROUSEL). L’analyse fonctionnelle suivante présente les étapes de fonctionnement du

tapis AVAL X-RAY dans ses conditions normal.

GELA]
Equiperment I Tapis
- -~ Tapis <4 Car-
B Al rou-
] sel
|J_‘| 1 L]

Figure 2.5. Schéma descriptif du c6té d'injection

Analyse fonctionnelle

e Si {Absence défaut de tapis T3 et cel T3 & le bouton d’acquittement est activé}
alors {Démarrer les moteur T3 et T4}.

e Si{CEL-T3 n’est pas activé} alors {attendre la validation de la machine X-RAY}.

e Si {la cellule photo-électrique cell T3 est en défaut} alors {arréter le moteur T3 et
le moteur T4}.

e Si{le tapis T3 est en défaut} alors {arréter le moteur T3}.
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Figure 2.6. Grafcet d’un fonctionnement normal du tapis AVAL X-RAY

» Fonctionnement normal du tapis d’injection_T4
Introduction
Ce tapis sert a transporter les bagages du tapis AVAL X-RAY vers le tapis de livraison
« carrousel ».
Analyse fonctionnelle

e Si {absence défaut tapis T4 et cel T4 & le bouton d’acquittement est activé} alors

{relancer les moteurs T4 et T5 &activer la verrine verte de I’API}.




e Si {CEL T4 estactivé & la CEL TS5 n’est pas activé} alors {garder le
fonctionnement normal du tapis}.

e Si{cel T4 est en défaut} alors {arréter le moteur T4 & activer la verrine rouge du
carrousel}.

e Si{le tapis T4 est en défaut ou cel_T4 en défaut} alors {arréter les moteurs T4 et

T5 && activer la verrine rouge du carrousel}.
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Figure 2.7. Grafcet du fonctionnement normal du tapis d’injection

» Fonctionnement du tapis carrousel_T5
Introduction

Cette partie du procédé, contrairement aux autres tapis, se trouve dans la zone publique
et sert a transporter les bagages vers les propriétaires. Ce tapis posséde deux moteurs
puisqu’il est plus large que les autres. L’analyse suivante présente les étapes de

fonctionnement du carrousel dans son état normal.
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Figure 2.8. Schéma descriptif du tapis d injection et carrousel

Analyse fonctionnelle

e Si{le carrousel T5 est en défaut ou CEL_T5} alors {arréter les moteurs 1_T5 et

2_T5& activer la verrine rouge du carrousel}.

e Si {le carrousel est OK & la CEL_T5 n’est pas en défaut & et le bouton

d’acquittement carrousel est activé} alors {démarrer les deux moteurs du carrousel

& activer la verrine verte du carrousel}.
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Figure 2.9. Grafcet représente le fonctionnement normal du tapis carrousel




1.3.  Analyse fonctionnelle d’un arrét normal [2,3]

> Introduction

A la fin du service, I’arrét du procédé est effectué en appliquant certaines étapes.

L’analyse fonctionnelle suivante explique en détail la procédure de 1’arrét normal de la

ligne de livraison.

» Analyse fonctionnelle

e Si {le bouton poussoir « arrét » est activé} alors {arréter le moteur T1 & activer le

tempo TA}.

e Si {le temps TA est termine} alors {arréter le moteur T2 & activer le tempo TA}.
e Si {le temps TA est termine} alors {arréter le moteur T3 & activer le temps TA}.
e Si {le temps TA est termine} alors {arréter le moteur T4 & activer le temps TAL}.

e Si{le temps TA1 est terminé} alors {arréter le moteur 1_T5 et le moteur 2_T5}.

» Grafcet

Figure 2.10. Grafcet représente le fonctionnement normal du tapis de livraison « carrousel »
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Fin tempo_TALl

Arrdter les moteurs 1 et 2 du carrousel




1.4.  Analyse fonctionnelle d’un arrét d’urgence [2,3]
> Introduction

Lors du fonctionnement de la ligne de livraison, des contres fonctionnement peuvent
introduire sur cette derniére, afin de protéger les équipements du procédé des arréts d’urgence

sont insérés et présentés soit d’une fagon automatique ou des arréts d’urgence manuel.

» Analyse fonctionnelle

e Si {armoire générale est en défaut} alors {arréter le systeme, activé la verrine rouge de
I’API et I’avertissement sonore} .

e Si {volet pare flamme est fermé} alors {arréter le systeme, activé la verrine rouge de
I’API et I’avertissement sonore}.

e Si {le coffret anti-intrusion est en défaut} alors {arréter le systeme, activé la verrine

rouge de I’API et I’avertissement sonore}.

Exemple : les deux fins de course haute et basse sont activées

e Si{le tapis dépose est en défaut (technique ou mécanique)} alors {arréter le systeme,
activé la verrine rouge du gabarit et I’avertissement sonore}.

e Si{le portique gabarit est en défaut} alors {arréter le systeme, activé la verrine rouge
du gabarit et I’avertissement sonore}.

e Si{le carrousel est en défaut} alors {arréter le systéme, activé la verrine rouge du
carrousel et I’avertissement sonore}.

e Si {la machine de sureté X-RAY est en panne} alors {arréter le systéme, activé la
verrine rouge de la machine de sureté et I’avertissement sonore}.

e Si {le bouton d’arrét d’urgence armoire automate est activé} alors {arréter le systéme,
activé la verrine rouge de I’ API et I’avertissement sonore}.

e Si {le bouton d’arrét d’urgence armoire anti-intrusion est activé} alors {arréter le

systeme, activé la verrine rouge de I’ API et I’avertissement sonore}.

2. Défauts [4]
2.1. Introduction

Lors du fonctionnement normal de la ligne d’arrivée, des défauts peuvent survenir et on peut

les classer sous deux formes : « technique » et « exploitation » :




2.2. Défauts Techniques

IIs regroupent des défauts mécaniques, électriques, de programmation, modules ou

thermiques qui peuvent apparaitre sur le procédé.

> Tension

Le défaut du cablage ou insuffisance de tension d’alimentation sont résumé en :

e Défaut Présence tension 400V normal.
e Défaut Disjoncteurs 400V.

e Défaut Présence tension 24Vcc Commande, 24V cc Entrées ou 24Vcc Sorties.

> Carte

Parmi les défauts techniques on peut trouver celle du module AS-i et ses esclaves, qui sont

représentés par suite.

e Défaut module ASI N°4.

e Défaut carte entrées/sorties TOR N°1/2.

o Défaut carte entrées TOR N°5/6.

e Défaut carte sorties TOR N°7.

e Défautsesclaves 1,2, 3,4,5,6,7,8,9,10, 11, 12, 13, 14, 15, 16, 17 ou 18 Bus
ASI 4,

» Machine de streté X-RAY

La condition la plus intéressent aprés 1’ouverture du volet anti-intrusion pour que la ligne de
livraison se mette en marche c’est la mise sous tension de la machine de siireté et son état de

défaut c’est Défaut "Power on" X-RAY.

» Arrét d’urgence AU

Ce sont les cas ou il faut I’arrét immédiat de la ligne de livraison, ils se résument en

e Défaut AU armoire générale.

o Défaut AU11 dépose, AU12 gabarit, AU13 coffret All, AU14 coffret Al2,
« AU21, AU22, AU23, AU24, AU25, AU26, AU27, AU28, AU29 ou AU30
carrousel.

e Défaut AU Gal zone de dépose.




o Défaut AU Gal zone de livraison.
o Défaut AU - X-RAY.

» Zone de dépose

La zone de dépose comporte le tapis de dépose et AMONT X-RAY

e Défaut disjonction tapis dépose.

e Défaut discordance tapis dépose.

e Défaut sélection "Maintenance" tapis dépose.

e Défaut variateur tapis amont X-RAY.

e Défaut discordance tapis amont X-RAY.

e Défaut sélection "Maintenance" tapis amont X-RAY.
o Défaut capteur fin de course contrdle longueur.

o Défaut Cellule 1 entrée et cellule 2 sortie tapis amont X-RAY.

» Volet anti-intrusion
Le systéme s’arréte lorsqu’un de ces défauts apparait

e Défaut position basse volet AlL.

e Défaut position haute volet All.

e Défaut positionnement volet All.

e Défaut disjonction volet All.

e Défaut sélection "Maintenance™ volet All.
» Volet pare flamme

e Défaut position haute volet PF1.
e Défaut barre palpeuse volet PF1.
e Defaut technique volet PFL.

o Défaut batterie volet PF1.

» Tapis AVAL X-RAY

Résume les défauts qui peuvent se produire sur tapis AVAL X-RAY, tapis d’injection ou

tapis carrousel.

e Défaut démarreur tapis aval X-RAY.




e Défaut disjoncteur tapis aval X-RAY.

o Défaut sélect. "Maintenance" tapis aval X-RAY.

e Défaut démarreur tapis amont carrousel.

e Défaut disjoncteur tapis amont carrousel.

o Défaut sélection "Maintenance" tapis amont carrousel.
e Défaut variateur carrousel.

e Défaut disjoncteur carrousel.

e Défaut sélection "Maintenance" carrousel.

e Défaut Cellule sortie tapis 3 aval X-RAY.

e Défaut Cellule sortie tapis 4 aval X-RAY (injection).

e Défaut Cellule tapis carrousel.

2.3. Défauts d’exploitation

C’est la mauvaise utilisation de la ligne de livraison (déefaut opératif) du gabarit.
e Défaut Longueur bagage.

3. Conclusion

Lors de ce chapitre, nous avons présenté 1’analyse fonctionnelle de la ligne d’arrivée, ou
nous avons cité les étapes du fonctionnement détaillé du procédé en commencant par le
démarrage suivi du fonctionnement normal ou on trouve « le tapis de dépose, tapis AMONT
X-RAY, tapis AVAL X-RAY, tapis d’injection et tapis carrousel », I’arrét normal et 1’arrét
d’urgence. Nous sommes arrivés a mieux présenter la structure du programme et vers la fin,

nous avons cité les défauts qui peuvent avoir lieu sur le procédé.




Chapitre 3 : Pautomate de commande

Introduction

Au cours de ce chapitre, nous allons présenter les caractéristiques techniques de I’automate
utilisé M340.

1. Présentation de I’automate M340 utilisé [1, 5]

Alimentation CPS 3500

CPU P34 2020

Module maitre « AS-i » EAC
0100
Module d’entrée DOI 1602

Module d’entrée DOI 3202K

-~~~ Module de sortie DDO 1602

Figure 3.1: l'automate M340

1.1. Alimentation CPS 3500 [5]

L’alimentation CPS 3500 est alimenté par une tension de « 115 a 230V », 36Watt .

Raccordement d’alimentation de la ligne,
terre de protection et capteurs d’entrée
courant continu 24V

Bouton poussoir RESET

= /

.4.-\ Raccordement Relais d’alarme

Figure 3.2: Alimentation CPS 3500

Il alimente les modules d’entrées sorties et le processeur P34 2020. 1l délivre une tension de

24Vce, 0.9A pour I’alimentation électrique des capteurs ; 3.3Vcce, 4.5A pour I’alimentation




électrique des modules entrees/sorties logiques ; 24Vcc ,1.3A pour 1’alimentation électrique

du processeur et les autres modules d’entrées/sorties.

» Les caractéristiques techniques
e Le module d’alimentation CPS 3500 est alimenté par une tension alternative de « 150

a 240V »,

e Bouton poussoir RESET est un bouton de commande qui permet de déclencher une
séquence d’initialisation de la ligne alimentée.

e Un bloc de visualisation «deux LED » : Une LED verte «OK» qui indique la
présence de la tension du rack. Une LED verte «24V» qui indique 1’absence de la
tension a la sortie du module d’alimentation.

e Types de protection : Fusible interne non accessible.

Protection contre les surcharges.
Protection contre les surtensions.
Protection contre les courts-circuits.

e Limites de fréquence réseau est de « 47...63Hz ».
1.2. Module processeur P34 2020 [5]

bl |

Li_].
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Figure 3.3: Module P34 2020

Il possede des caractéristiques techniques suivantes :

e Ce processeur peut gérer : 1024 E/S digitales ou 256 E/S analogiques. 2 réseaux
Ethernet et 4 modules AS-i.

e P34 2020 est compatible avec les versions de 1’Unity Pro > 3.0.

e Une RAM interne de 4096 Ko.

e Une mémoire interne 3584 Ko réservée pour le programme, constante et symboles

e Lecteur carte mémoire.




e Une mémoire flash optionnelle « BMX RMS 128MPB » et une de rechange « BMX
RMS 008MP » qui permettent de sauvegarder le programme, les constantes, les
symboles et permettent aussi le stockage des fichiers. La capacité de mémorisation est
de 8 Mo réservee au programme et 128 Mo pour le stockage des fichiers.

e |l est alimenté par une tension continue de 24V, 95 mA.

e Un changement d’information peut s’effectuer a 1’aide d’un port USB de type mini B

soit vers le PC, soit vers un écran de visualisation graphique.

1.3.Systéeme AS-i [5]

Figure 3.4: Module maitre EIA 0100
> Définition
Le systeme AS-i (Actuators Sensors Interface) nommé aussi Bus de Terrain, réalise de
facon industrielle et normalisée le cablage des capteurs et des actionneurs. 1l permet un
interfacage facile et rapide de ces derniers avec les fonctions de traitement logique de
I’automatisme de la machine. Le réseau AS-i Bus permet I’acheminement d’informations de

type « Tout Ou Rien » entre un maitre de Bus et des esclaves de type capteurs/actionneurs.

> Architecture

Le systeme AS-i est un Bus de terrain de type maitre-esclave qui comprend plusieurs

composantes :

e Une alimentation spécifique délivrant une tension de 30Vdc.
e Un module « maitre ».

e Des esclaves.




Il y a la topologie suivante

Automate
/ programmable
ALIM Coupleur maitre
o — « - Alimentation
spécifique 30Vdc
X 1

Esclave 1 Esclave 2 ASI ASI

2E/25 N \ 2

EAAVIFERN 4

Figure 3.5: Topologie du bus AS-i 3

1 : systeme couplage sur le Bus.

2 : répartiteurs comportant un circuit intégré ASIC et qui peut piloter 4 actionneurs ou lire les

sorties de 4 capteurs ou mixte E/S.
3 : capteur ou actionneur intelligent équipé d’un circuit intégré ASIC.
4 : liaison a 2 fils non blindés supportant 1’alimentation des capteurs/actionneurs.

> Cable AS-i

Le cablage du Bus de transmission s’effectue avec un céable spécifique AS-i :

e Un cable plat jaune non blindé.

e |l transporte a la fois les données de régulation et une alimentation de 30Vcc.

e Bifilaire 2*1.5 mm?, résistance de 27 Ohm/m.

e Canalisation de cablage (gaine) auto-cicatrisante qui bénéficie une bonne tenue aux
huiles et vapeurs d’essence.

e A détrempage mécanique avec méplat sur un coté permettant d’éviter 1’inversion des

polarités lors des raccordements.




A5 (Bleu) A5+ (Marron)

Figure 3.6: cable AS-i plat

e On trouve aussi un cable rond noir utilisé pour acheminer une alimentation auxiliaire

Figure 3.7: cable AS-i rond

de 24 Vcc en cas d’alimentation insuffisante.

Les composants AS-i sont les suivants :
Appareils en unité :
e Interfaces Advantys pour E/S TOR (1P20).
e Interfaces Advantys entrées analogiques
(IP20).
e Interfaces Advantys pour E/S IP67 (40u8
voies).
e Démarreurs-contréleur TeSys U.
e Démarreurs directs.

e Série de démarreurs.

composants spécifiques :

e station de commande et adaptateurs pour
les unités de contrdle et de signale.

e colonnes lamineuses.

solution de sécurite :

e moniteurs « sécurité de travail» AS-i.

e interfaces de sécurité.

Infrastructure :

o Cablage AS-i.

o Dérivateur (IP67).

e Extension de ligne et répéteur.

e Alimentation AS-interface.

¢ Relais de commande d’isolation pour
ligne AS-i.

o Passerelles Ethernet, CANopen et
Profibus AS-i.

Outils :
e Terminaux logiciels.

e Analyseur de ligne AS-i.




Le réseau AS-i posséde son alimentation propre.
Elle fournit une alimentation de 30Vcc aux
périphéeriques du systéme via le cable AS-
interface, le bloc est connecté a une tension
alternative et produit le courant continu. Pour

ajouter des signaux de contrdle a 1’alimentation en

cas de besoin, 1’alimentation électrique

Figure 3.8 Alimentation AS-i

monophasée est équipée d’un découplage qui
assure cette fonction.

1.4.Caractéristiques techniques

» Bus AS-interface

e Le temps de cycle maximum du bus égale (2+n)*156us tel que n : le nombre
d’esclaves actifs (pour les 31 esclaves a adresse standard ou étendue, temps de cycle
est égale a 5ms, pour 62 esclaves a adresse étendue, temps de cycle est égale 10ms).

e Le nombre maximal d’esclaves sur le Bus est égale & 31 pour les esclaves a adresse
standard et 62 pour les esclaves a adresse étendue.

e Lalongueur maximale du bus AS-interface est de 100m sans répéteur et arrive
jusqu’a 300m avec deux répéteurs.

e Le nombre des E/S génerées par le bus est de 124entrees/124sorties pour les esclaves
standard et 496entrées/496sorties pour les esclaves étendues.

e La tension de I’alimentation du Bus est de 30V cc.

» Module maitre

e Le module BMX EIA 0100 est programmé par Unity Pro.

e Il peut étre relié aux automates (M340 « BMX P34 1000/2000/2020 » et M580
« BMX P34 20102/20302»).

e Lorsque le module est situe dans une station X80, il nécessite un module d’adaptation
(adaptateur) de performance « BM.CRA 31210 ».

e Letemps de réponse avec 31 esclaves qui est le temps entre I’activation d’une entrée
AS-interface sur le bus, son traitement dans I’application automate et son application
a une sortie AS-interface est de 40ms typique/65ms maximum pour un temps de cycle
automate de 10ms.

e La consommation d’alimentation automate est de 3.3vcc pour 160mA.




e La consommation d’alimentation AS-interface est de 30vcc pour 27mA.

e La puissance dissipée est de 2.5W.

e Une protection contre les inversions de polarité sur les entrées de bus avec un degré
de protection 1P20.

e Une tension isolée de 500Vcc.

e Un panneau d’affichage qui indique la présence et 1’état du fonctionnement de

I’esclave.

> Esclaves standards et étendus
1. Le maitre AS-i est fait d’une fagon que :
e Les sorties sont définies sur I’esclave.
e Lesentrées provenant des équipements AS-i sont envoyées par I’esclave au maitre.
2. Latrame de communication série pour les esclaves a adresse standard et étendue :
Pour les adresses standards (un bus peut prendre 31 esclaves : 124E/124S) :

e 4 bits de données (DO a D3) qui sont I’'image des entrées ou des sorties suivant la
nature de I’interface.

e 4 bits de paramétrage (PO aP3) qui permettent de définir les modes de
fonctionnement de I’interface (utilisées pour les équipements intelligents « ASIC :
circuits intégrés spécifiques aux applications » qui peuvent étre modifié a tout
moment).

e Chaque esclave connecté doit posséder une adresse comprise entre 1 et 31 sur la
banque A.

e Identifiés par code 10 (distribution d’E/S), le code ID compléte I’identification
fonctionnelle, et le code ID1 indique le numéro de la voie analogique de ’esclave.

Pour les adresses étendues (un bus peut prendre 62 esclaves : 496E/496S) :

e 4 bits de données (D0 aD3) qui sont I’image des entrées.

e 3 bits de données (DO a D2) qui sont I’'image des sorties.

e 3 bits de paramétrage (PO a P2) qui permettent de définir les modes de
fonctionnement de ’interface.

e Chaque esclave connecté doit posséder une adresse comprise entre 1 et 31 sur la
banque A ou sur la banque B.

e lls sont identifiées par des codes comme code 10 (distribution d’E/S), le code ID qui
est égale & A et les deux codes ID1 et ID2 (ID1 : fonctions internes de 1’esclave,

ID2 : compleéte identification ID1).




e Les identifications de I’esclave permettent au maitre AS-i de reconnaitre la

configuration présente sur le bus.

1.5.Mode de fonctionnement du module
Le fonctionnement est assuré par le module de transmission utilisé, le maitre de bus
surveille les données transmises et la tension de I’alimentation de la ligne, il détecte les états
qui s’écartent de la régle ou du fait habituel de transmission et d’esclave, puis transmet ces

informations a 1’automate.

L’ajout ou le changement d’un esclave ne perturbe pas le fonctionnement du systeme ni

la communication entre le maitre de bus et les autres esclaves.

Le module BMX EIA 0100 a trois modes de fonctionnement et trois modes d’échange de

données.

Modes de fonctionnement :
e Configuration : juste apres la mise du module sous tension.
e Protégeé : le mode de fonctionnement normal lorsque 1’UC fonctionne.
e Hors ligne/local : I’arrét de la communication du réseau.
Modes d’échange de données :
e Zéro : fonctionnement normal avec 1’absence d’échange de données
(I’unité centrale ne fonctionne pas).
e Actif : fonctionnement normal avec échange de données (1"UC
fonctionne).

e Arrét : mode maintenance.
1.6.Entrées « BMX DOI 1602 & BMX DOI 3202K » [5,6]

La connaissance des codages d’Entrées/Sorties est pratiquement difficile, pour cela

une référence de lecture est faite pour pouvoir les différencier.
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Figure 3.4: Référence lecture

» Caractéristiques technique de DOI 1602

Figure 3.5: module d'entrée numérique DOI 1602

DOI 1602 est un module d’entrées numériques avec un nombre d’entrées égale 16.
La tension d’entrée numérique est de 24Vcc positive, 3.5 mA.

L’alimentation électrique du capteur varie entre 19 & 30V.

Seuil de détection de tension si ¢’est < 14Vcc, le détecteur d’erreur s’allume ;

si c’est >a 18 Vcc c’est le détecteur OK qui s’allume .

L’état des LED : il y en a 4 qui montrent 1’état du module, la premiere c’est la verte
qui indique que le module est en marche (RUN), la seconde ¢’est une DEL verte
pour le diagnostic du canal, suivit d’'une LED rouge pour le module E/S et une LED
rouge désigne 1’erreur du module (ERR).

L’impédance d’entrée 6800 Ohm et une résistance d’isolement > 10 MQ, 500 Vcc.
Le type de protection utilisé c’est la protection contre I’inversion de polarité et un
fusible externe a fusion rapide de 0.5A.

Il peut &tre mit en paralléle contrairement au DOI 3202K.




» Caractéristiques de DOI 3202K

o
N

t

Figure 3.6:Module d'entrée DOI 3202K

DOI 3202K est un module d’entrées numériques avec un nombre d’entrées égale 32.

La tension d’entrée numérique est de 24Vce positive, 2.5 mA.

L’alimentation ¢électrique du capteur varie entre 19 & 30V.

Seuil de détection de tension : si c’est < 14Vcc le détecteur d’erreur s’allume ;

si c’est > 18 Vcc c’est le détecteur « OK » qui s’allume.

L’¢tat des LED : il y en a 4 qui montrent I’état du module, la premiére c’est la verte
qui indique que le module est en marche (RUN) ; la seconde c’est une DEL verte
pour le diagnostic du canal, suivit d’une LED rouge pour le module E/S et une LED
rouge désigne 1’erreur du module (ERR).

Le type de protection utilisé c’est la protection contre I’inversion de polarité et un
fusible externe a fusion rapide de 0.5A.

Le temps de filtrage typique CC est de 4ms, maximale est de 7ms.

Il ne peut pas étre mit en paralléle contrairement au DOI 1602.

1.7. Sorties « DDO 1602 » [5]

-

Figure 3.7: Module de sortie DDO 1602




e DDO 1602 est un module de sortie numérique a 16 voies de sortie.
e Latension de sortie numérique est de 24 V (19...30 Vcc).
e Le courant de sortie TOR est de 0.5A et son courant par voie est de 0.625A.
e Le temps de réponse de la sortie est de 1.2 ms.
e Le type de protection : Externe protection contre les courts-circuits (Avec fusible
externe 2 A).
Protection contre les surcharges (Avec disjoncteur électronique 1,5 In<1d <2 In et
limiteur de courant).
Protection surtension (Avec diode sup presseuse de surtension).
Protection contre I'inversion de polarité (Diode montée a I'opposé).
e Seuil de détection de tension : < 14Vcc le pré actuateur d’erreur s’active ;
si c’est >=18Vcc alors le pré actuateur a phase 0 s’active.
e Un bloc de visualisation : 1 LED verte pour module en marche (RUN).
1 DEL par canal verte pour diagnostic du canal.
1 LED rouge pour module E/S.
1 LED rouge pour erreur module (ERR).

2. Criteres a suivre pour choisir un automate [5]

Les critéres de choix d’un API sont:

e Nombre d’entrées /sorties : le 1% paramétre a prendre en compte pour choisir un
automate c’est I’amplitude d’entrées/sorties nécessaire, on trouve soit un bloc de base
et des extensions soit une unité centrale et des cartes d’entrées ou de sorties.

e Lanature du traitement (temporisation, comptage ...).

e Les moyens de dialogue et le langage de programmation avancés.

e Lacommunication avec les autres systéemes (Exemple : GTC).

e Les moyens de sauvegarde du programme.

e Lafiabilité.

e Commercialisation : la documentation, le service aprés vente, durée de la garantie, la

formation.




3. Conclusion

Lors de ce chapitre, on a présente les différents modules de I’automate Schneider M340
installé & I’arrivée (2) de I’aérogare d’Alger. Nous avons également présenté ses

caractéristiques techniques et indiqué les critéres qui précédent au choix d’un APIL.




Chapitre 4 :programmation et test

Introduction

Tout automate doit étre configuré et programmé en imposant un programme qui
regroupe les structures et le fonctionnement désiré. Dans ce chapitre nous allons présenter le
logiciel de programmation compatible avec 1’automate M340 « Unity Pro »ainsi que le

programme de commande que nous avons écrit et son test.

1. Présentation de Unity Pro xl [5,6-8]

Le logiciel de programmation Unity Pro x| est compatible avec tous les automates
programmables contrairement aux autres Unity. Il sert a programmer en utilisant le langage de

programmation voulu.

Méthodologie de création d'une application Unity Pro [7] est donnée par la figure ci-

dessous
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Figure 4.1:Méthodologie de création d'une application Unity Pro




1.1. Présentation de interface Unity Pro xI [7]
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Figure 4.2: Navigateur du projet
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1.2.La configuration de I’automate

@ Fichier Edition Affichage Services Outils Génération Automate Mise au point Fenétre ?
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Figure 4.8: Configuration de I’automate

L’insertion des variateurs de vitesse ATV 31

Catalogue matériel = |l
------- ATV31_V1_1 \ §
------- ATVIIVIZ N Choix du variateur de vitesse
------- ATVIIT V1.3 B
------- ATVET_V1_1 |
------- ATV V11 B
------- lclA_IFA i
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4] 4] »] 9]\ CANopen f, Bus automate / B
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Figure 4.4: Insertion du variateur de vitesse




1.3. Adressage [8]

% Zone Type Localisation physique
1 ii ii = —
Symbole M (mémoire) BOOL (bit sans trait.) Regisire CFU Modile
imposé parla g (systéme) EBOOL (bit avec trait.) - .
norme K (constante) WORD (Mot) P v 2
IEC1I313 1 (entrée) . RMM.V
Q (sortie) Position R :N° duRack

dans MM : emplacement du module
le registre Voie : N° de la voie
Figure 4.5 : Principe d'adressage ou de localisation des variables

Les adresses sont insérées a travers cette interface
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Figure 4.6: L'insertion des adresses

1.4. Langages de programmation [6]
» Langage LD

La structure d’une section LD correspond a une échelle pour des montages a relais. Sur le
coté gauche de I’éditeur LD, se trouve la barre d’alimentation gauche correspondant a la
phase (conducteur L), la barre d’alimentation droite correspond au conducteur neutre. Il
conforme au standard IEC 61131-3. Le langage de programmation LD est oriente cellules

(uniguement un objet par cellule).

L’ordre d’exécution des différents objets dans une section LD est déterminé par le flux de
données a I’intérieur de la section. Les réseaux branchés sur la barre d’alimentation gauche

sont traités de haut en bas.
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Figure 4.7: Insertion du langage LD
» Langage SFC

Le diagramme fonctionnel en section SFC permet de représenter graphiquement et de fagon
structurée le fonctionnement d’un automatisme séquentiel, ce secteur se compose (niveau
supérieur) de sections de transition et de sections d’action, conforme au standard IEC 61131-
3.

Les sections SFC ne sont admises que dans la tache maitre du projet, facile a utiliser,
particulierement approprié€ pour la programmation d’application séquentielle, il est constitué
d’étapes et de transitions, chaque étape compte zéro ou plusieurs actions, chaque transition
comprend une condition de transition.

Contrairement au langage LD il existe un seul réseau, toutes les fonctions utilisées sont

reliées entre elle directement ou indirectement.

» Langage ST

Texte structuré (ST) est un langage PC utilisant une gamme d’instructions pour I’affectation
des variables, I’appel des FFB et la création d’expression, conforme au standard IEC 61131-3.

Utilisé pour écrire une logique structurée et des programmes de traitement numérique
(structures de contrdle imbriquées), particulierement approprié pour la programmation de

fonctions complexes, le langage structuré est une séquence de lignes.

» Langage FBD

Langage de bloc fonction (FBD) est un langage graphique qui est orienté flux de données,
conforme avec le standard IEC 61131-3. Le programme utilise les blocs de fonctions et les
instances de blocs de fonction liés I’un a I’autre par des liens ou des variables intermédiaires.
Les commentaires peuvent étre ajoutés pour décrire la logique du programme.

La programmation FBD n’est pas orientée cellule mais une grille aide a positionner les

blocs.




1.5.Blocs FFBs

FFB est le terme générique pour :

e Les fonctions élémentaires (EF) :

Les fonctions élémentaires (EF) n’ont pas d’état interne. Lorsque les valeurs d’entrée sont
identiques, la valeur de sortie est la méme a chaque exécution de la fonction. Exemple :

Addition, soustraction...

e Les blocs fonction élémentaire (EFB) :

Les blocs fonction élémentaires (EFB) ont des états internes. Lorsque les valeurs d’entrée sont
identique, la valeur de sortie peut-étre différente pour toutes les exécutions de la fonction.

Exemple : compteur...

e Les blocs fonction dérivés (DFB) :

Les blocs fonction dérivés (DFB) ont les mémes caractéristiques que les blocs fonctions
élémentaires. 1ls sont cependant créés pas I’utilisateur dans les langages FBD, LD, IL et/ou
ST.

1.6.Formats de fichiers

Unity Pro permet de travailler avec trois formats de fichiers, qui différent par leur extension :

e <nom de fichier>.stu : ¢’est le format des fichiers de travail de Unity Pro.

e <nom de fichier>.xef : c’est le format de fichier (résultat d’un export de
I’application) qui permet d’échanger les programmes applicatif entre PC
avec les options de Unity Pro. Ce format de fichier nécessitera une
régénération de I’application, donc un rechargement du programme dans
I’automate.

e <nom de fichier>.sta : ¢’est le format de fichier d’archive (résultat d’une
commande d’archivage) qui permet d’obtenir un fichier qui ne nécessite pas

de régénération de I’application, il ne contient pas les options de Unity Pro.

Ces trois formats de fichier s’ouvrent directement dans Unity Pro avec le menu

Fichier/ Ouvrir...




2. Programmation

Choix du langage de programmation

Vu que la programmation utilisée dans le lieu de stage est le langage contact « LD », alors
nous avons choisi le méme langage de programmation pour mieux se rapprocher du concept

utilisé dans la ligne d’arrivée (2) de I’aérogare internationale.

2.1. Configuration et adressage

Cette étape permet de choisir les modules de 1’automate.

ti | = B I 0% | ||= B8 | % M8

Bus | 0 |Et=< P24 2020 01.00 ~I

Figure 4.8 : Configuration matériel

Cette étape permet de relier les contacts a coder dans I’interface de programmation avec
I’automate choisi. Dans la suite nous donnons la liste des adresses d’entrées sorties utilisées

dans I’application que nous développons.

Wariables ]Types DDT | Blocs fonction | Types DFE |
Filtre:

T Nom [ W EDT [ DDT [ 10DDT
Mom | Type - | Adresse - Valeur Commentaire - IL
@ acquittementg INT %IW0.1.0.7 bp acquittement portique gabarit
@ acguittementtest INT “IW0.1.0.9 acquittement test
& API_OK EBOOL %0041 chien garde automate
@ amoiregenerale EBOOL %020 ALl armoire generale AP|
& amet EBOOL wl0.3.2 BP amet AP
% automatique1 INT %IW0.1.0.3 selection mode automatique
@ automatique2 INT selection mode autoatique amont XRAY
& automatiqueAl EBOOL selection automatique anti intrusion
¥ autorisationouverture EBOOL autorisation ouverture anti intrusion
& avant? INT %“IW0.1.0.5 bp marche avant amont XRAY |
& bams EBOOL %0.3.13 defaut bame palpeuse PF
& batterie EBOOL %10.3.14 defaut batterie PF
& BauAl EBOOL %lD.3.15 bouton armet d urgence anti intrusion
& BFOR EBOOL %10.3.16 XRAY pret recevoir bagage
% deffovarateur1 INT %IW0.1.0.4 defaut variateur amant xray
@ defoexploitation EBOOL voyant defaut exploitation
& defotechnique EBOOL woyant defaut technique
% defothemique1 EBOOL defaut thermique moteur 1 camousel
@ defothermique2 EBOOL 7 defaut thermigue moteur 2 camousel
% demareurt TINT T [Eiwo 0T [ demarmewr tapis depose
% demameur? INT ND1.0.8 demarreur tapis aval XRAY
& descente EBOOL %D214 BP descente anti intruion
¥ detecteurpo EBOOL %10.3.12 fin de course position haute PF
@ disjoncteurd (v EBOOL %034 disjoncteur 400v
@ disjoncteurAl INT %IW0.1.0.7 defaut disjoncteur Al -

T Bus automate §2[0.1: BMX N..] EE]0.4 : BMX D... B Edteurde d.. [FE]0.3 : BMX D..] FE[0.5 : BMX D..]

rarter/exparter N Emeur utilisateur N Rechercher/Remplacer Vi

Mode Lecture/Ecriture IHM |Local TCRIP:127.0.0.1 GEMERE Q

Figure 9.9 : Liste 1 d'adressage




Variables |Types DDTI Blocs fonction I Types DFB
Filtre:
( T | Nom [ I EDT " DDT [ 10DDT
Nom - Type - Adresse A Valeur Commentaire A I;|
----- & digioncteurantil EBOOL %1029 digjoncteur anti intrusion
----- & enexploitation EBOOL %1052 voyant en exploitation
----- & fincourse EBOOL %10.2.11 fin de course mecanique haute anti intrusion
----- & fincoursebas EBOOL %0212 fin de course basse anti intrusion
----- & fincoursegab INT IW01.0.2 fin de course macanique haute gabarit
----- & MAl EBOOL Q0411 MOTEUR ANTI INTRUSION
----- & marche EBOOL %1031 BF marche API
----- & montee EBOOL Q043 voyant montee
----- & montesAl EBOOL %0213 bp montee Al
----- & moteur11_T5 EBOCL Q049 moteur 1 du camousel
----- & moteur22_T5 EBOOL %Q0.4.10 moteur 2 camousel
----- & mateur_T1 EBOOL %Q045 moteur tapis 1
----- & mateur_T2 EBOOL Q046 moteur tapis 2
----- & moteur_T3 EBOOL Q047 moteur tapis 3
& moteur_T4 EBOCOL %0048 moteur tapis 4
----- & mateurPF EBOOL Q0412 moteur pare lamme
----- & nondefoAl EBOOL %027 Al anti intrusion
----- & nondefogabarit EBOOL %1023 ALl gabariit
----- & nondefoparfl EBOOL %1028 AU pare flamme
----- & nondefotapisi EBOOL %1021 Al zone depose o
----- & nondefotapis2 EBOOL %024 Al tapis 2
----- & nondefotapis3 EBOOL %025 Al tapisd
----- & nondefotapis4 EBOOL %0.2.6 Al tapis 4
----- & nondefotapiss EBOOL %1022 AU zone livraison "camousel”
----- @& POWERO EBOOL %10.3.17 XRAY sous tension j

0 Bus automate| §3/0.1: BMX N..| |04 : BMX D... B Edteur de d.. [ FF]0.3 : BMX D..] F§]0.5: BMXD...

Jorter/exporter b Emeurutiisateur Rechercher/Remplacer 7

|Mode Lecture/Ecriture IHM |Local |—|

[ [reppazrooa | | | cenere [N TRITIE

Figure 4.10 : Liste 2 d'adressage

Variables |Types DDTI Blocs fonction I Types DFB I
Filtre:

( T | Nom [ v EDT [~ DDT [ 10DDT ‘
MNom - Type Adresse - Valeur Commentaire - I;|
----- & moteur_T3 EBOOL Q047 moteur tapis 3
----- & moteur_T4 EBOOL Q048 moteur tapis 4

% mateurPF EBOOL Q0412 moteur pare lamme
¥ nondefoAl EBOOL %027 Al anti intrusion
¥ nondefogabarit EBOOL %1023 ALl gabariit
----- & nondefoparfl EBOOL %1028 AU pare flamme
----- & nondefotapis1 EBOOL %10.2.1 Al zone depose
¥ nondefotapis2 EBOOL %l0.24 Al tapis 2
¥ nondefotapisd EBOOL %l0.25 Al tapis3
¥ nondefotapisd EBOOL %0.2.6 Al tapis 4
----- & nondefotapish EBOOL %1022 Al zone livraison "camousel”
& POWERO EBOOL %10.3.17 XRAY sous tension
¥ pre2dvecE EBOOL %10.3.10 presence 24vce entree
¥ pre2dvecS EBOOL %10.3.11 presence 24vce sortie
¥ presanced0iv EBOOL %10.3.9 presence tension 400v normal
----- o tameturg EBOOL %10.3.3 BF acquittement defaut API
¥ relaisAl EBOOL %10.3.83 relais securite amet unrgence
¥ testlampes EBOOL %10.3.0 BF test lampes API
¥ varateurpret EBOOL %10.3.5 variateu tapis camousel pret
¥ vdescente EBOOL %0044 voyant descente
¥ veminenougeapig INT EQW0.1.02 vermine rouge ammoire generale AP
» XRAYPRET EBOOL Q040 convoyeur XRAY pret a recevoir bagage
¥ defovariateur EBOOL %10.3.18 defaut variateur 1
----- & defovariateur2 EBOOL %10.3.19 defaut variateur 2 I
..... - -

T Bus automate| §210.1: BMXN..| TF|04 : BMX D... B Edteur de d...[F]0.3: BMX D..| FJ0.5: BMXD...

)orter/exporter

}. Emeur utilisateur

)

Rechercher/Remplacer

/

|Mode Lecture/Ecriture IHM |Local |—|

[Tepipazz000 | |

Figure 4.11 : Liste 3 d'adressage

MET T




2.2. Programmation

Dans cette partie nous présentons quelques éléments du programme que nous avons écrit

et exécuté sous Unity Pro.

» Le démarrage normal du procedé

Pour qu’un procédé passe de 1’état repos a 1’état du fonctionnement, une séquence de

démarrage doit étre effectuée. Nous avons programmé le démarrage normal du procédé étudié

et son exécution. La 1°"® étape, de notre programmation est représentée dans la capture

sulvante
1 | 2 | 3 | a4 | s | & | 7 | 8 | o9 10 | 11 j
1 i fincourse  refuouverture ; A
- _ _ _ == =i = s
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Figure 4.12: Démarrage normal "étapel"

La méme structure est appliquée et testée pour tous les tapis jusqu’au tapis 1 qui sera le

dernier a démarrer.

> Le fonctionnement normal

Pour le programme correspondant a I’exécution du fonctionnement normal, nous présentons

les sequences suivantes :

e Absence des défauts sur le fonctionnement du procédé.
e Fonctionnement des tapis.

e Fonctionnement de la machine de sdreté.
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Figure 4.13: Absence des défauts sur le fonctionnement du procédé
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Figure 4.14: Fonctionnement des tapis

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 "
Sequitte Al nondefota . nondefota. . nondefopa.. nondefodl moteur T...
¥ R R TR s
[ . . . . . . . . verr'néverte abarit
34 g
Al . nondefodl .nondefo a....nondefot)(...-nondefota....nondefota... .nondefota iss .moteur 13
» J5 Sp= SjE EpE EpE EpE E) i
. . . - . . . verr'névertegaharit
36
37
.nondefota___. nondefoAl .nondefo arﬁa.mme .moteur T4
38 = ]
- L _
verrinevertegabarit
39 ¢
Al lmarcheavantlﬁ lmoteurﬂ T5l
40 / /
- Haw _ . . l.




11|

1| | 3 | 4 s | e | 7 | 8 o | 10 |
43 moteur22 T5
i ‘T’
g EmiE T .
46
? . .
E S“SF’T“ . ve}rinefoug§>(RA\r
E test XRAY defoexplojtation
50|
™
a | R

@ Bus automate] j demarrage ] jarret : [MAS'H] j maintenanc... M fonctionnem...

__ Emeurutiisateur A Rechercher/Remplacer 7

Mode Lecture/Ecriture IHM [TY] \UPLOAD INFO OK [TCPIP:127.0.0.1

(GENERE |9

Figure 4.15: Fonctionnement de la machine de slreté

» Maintenance
Apres notre étude sur la ligne de dépose, on a constaté que le fonctionnement manuel du
procédé n’est pas pris en charge par I’automate. On a programmeé et exécuteé la partie qui suit

pour permettre cette fonctionnalité.
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maintenance
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Figure 4.16: Mode maintenance




» Arrét normal
A la fin d’une journée d’exploitation, l'action sur le bouton poussoir "arrét" sur la porte de
l'armoire entraine l'arrét progressif des convoyeurs, de ’amont vers I’aval. Dés qu’aucun
bagage n’est plus présent sur le tapis. Une séquence d’arrét normal est exécutée ci-dessous

nous donnons I’étape 1 du programme d’arrét normal que nous avons élaboré.

T Bus [52[0.1 - BMX N_.. [a - |EJ04: BMx D_| M Edteur de d_ | E]0.3 : BMXD...
"~
|
"
Emeur h__ R 7
[Mode Lecture/Ecriture 1HM [FE | EIM |UPLOAD INFO OK [TCPIP:127.0.01 | | BEEaL T [

Figure 4.17: Arrét normal étape 1

Les arréts des tapis continuent avec la méme période de temporisation jusqu’au tapis

carrousel qui prend plus de temps pour s’arréter.
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Figure 4.18: Fermeture du volet anti-intrusion




Aprés I’arrét du systeme, une fermeture du volet anti-intrusion est faite et a cette étape, le

procédé entre dans le mode repos.

3. Conclusion

Dans ce chapitre nous avons présenté les éléments de la solution que nous avons proposée

au probléme posé.

Nous avons présenté I’ API M340, le logiciel de programmation Unity Pro et quelques
séquences du programme que nous avons ecrit. Ces séquences ont été prélevées dans

différents modes de fonctionnement.




NCLUSION GENERALE

Ce travail consiste a modifier la commande par API des tapis porte bagages de 1’aéroport

international d’ Alger.

Apres avoir étudié le fonctionnement du procéde et identifié les disfonctionnement de la
commande actuelle, nous avons élaboré une analyse fonctionnelle pour une nouvelle

commande.

L’ API utilisé, est un M340 de Schneider, il est déja installé. Nous avons étudié cet
automate et le langage qui permet de le programmer, nous avons enfin élaboré un programme
qui permet un fonctionnement débarrasse des problémes qui nous avons trouvé a notre

arrivée.

Notre programme a été écrit et validé sous Unity Pro
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Annexe (1)

Photos des convoyeurs :

Figure 1: tapis 1 de dépose

Photos anti-intrusion :

igure 4: volet anti-intrusion

Annexes

Figure 5: coffret anti-intrusion




Pare flamme :

Figure 6: coffret pare flamme

ANNEXE (2)

Caractéristiques et fonctions des bornes controles

Borne Fonction Caractéristiques électriques
R1A Contact OF a point # Pouvoir de commutation mini : 10 mA
R1B commun (R1C) du pour5Vc
R1C relais programmable # Pouvoir de commutation maxi sur
R1 charge résistive (cos ¢ =1 et L/R=0

ms) : 5 Apour250Vaet30Vc
# Pouvoir de commutation maxi sur

ms) : 1,5 Apour 250 Vaet30Vc
temps d’échantillonnage 8 ms

durée de vie : 100 000 manoeuvres au
pouvoir de commutation maxi,
1000000 de manoeuvres au pouvoir de
commutation mini.

#* ¥

R2A Contact a fermeture
R2C du relais
programmable R2

charge inductive (cos ¢ =0,4etL/IR=7




COM Commun des ov
entrées/sorties
analogiques
All Entrée analogique en | Entrée analogique 0 + 10 V (tension maxi de
tension non destruction 30 V)
# impédance 30 kQ
# résolution 0,01 V, convertisseur 10 bits
#  précision * 4,3 %, linéarité + 0,2 %, de
la valeur maxi
# temps d’échantillonnage 8 ms
# utilisation avec cable blindé 100 m
maxi
10V Alimentation pour +10 V (+ 8 % - 0), 10 mA maxi, protégé contre
potentiomeétre de les courts-circuits et les surcharges
Consigne 1 a 10 kQ
Al2 Entrée analogique en | Entrée analogique bipolaire 0 £ 10 V (tension
tension maxi de non destruction + 30 V)
La polarité + ou - de la tension sur Al2 agit
sur le sens de la consigne, donc sur
le sens de marche.
# impédance 30 kQ
# résolution 0,01 V, convertisseur 10 bits
+ signe
#  précision + 4,3 %, linéarité + 0,2 %, de
la valeur maxi
# temps d’échantillonnage 8 ms
# utilisation avec cable blindé 100 m
maxi
Al3 Entrée analogique en | Entrée analogique X - Y mA, X et Y étant
courant programmables de 0 a 20 mA,
# impédance 250 Q
# résolution 0,02 mA, convertisseur 10
bits
#  précision + 4,3 %, linéarité + 0,2 %, de
la valeur maxi
# temps d’échantillonnage 8 ms
COM Commun des ov
entrees/sorties
analogiques
AOV Sortie analogique en | Sortie analogique 0 & 10 V, impédance de
tension AOV charge mini 470 Q
ou ou
AOC Sortie analogique en | Sortie analogique X-Y mA, X et Y étant
courant AOC programmables de 0 a 20 mA,
ou impédance de charge maxi 800 Q
Sortie logique en # résolution 8 bits (1)
tension AOC # précision +1 % (1)
AQV ou AOC sont ¥ linéarité £ 0,2 % (1)

affectables
(I’une ou I’autre

# temps d’échantillonnage 8 ms
Cette sortie analogique est configurable en




mais pas les deux)

sortie logique 24 V sur AOC, impédance
de charge mini 1,2 kQ.

(1) Caracteristiques du convertisseur
numérique/analogique.

24V Alimentation des + 24V protégeé contre les courts-circuits et les
entrées logiques surcharges, mini 19 V, maxi 30 V.
Débit maxi disponible client 100 mA
LI1 Entrées logiques Entrées logiques programmables
LI2 # Alimentation + 24 V (maxi 30 V)
LI3 # Impédance 3,5 kQ
# FEtatOsi<5V,étatlsi>11V
(différence de potentiel entre LI- et
CLI)
# temps d’échantillonnage 4 ms
LI4 Entrees logiques Entrées logiques programmables
LI5 #  Alimentation + 24 V (maxi 30 V)
LI6 # Impédance 3,5 kQ

# EtatOsi<5V,étatlsi>11V
(différence de potentiel entre LI- et
CLI)

# temps d’échantillonnage 4 ms

Tableau 1: caractéristiques et fonctions du variateur

Réglage des parametres dans le menu « REGLAGE »

F:ode Description Valeur
bF - |[Standard frég. mot] [50Hz IEC]
ECC |[Cde 2fils/3 fils] [Cde 2 fils] (2C): commande 2 fils
UFE |[Choix UF mot. 1] [SVC] (n): Contrdle vectoriel de flux sans capteur pour applications a couple constant.
L |t
LSP |[Petite vitesse] OHz
H5P |[Grande vitesse] 50 Hz
IEH | [Courant therm. mot] Courant nominal moteur (la valeur dépend du calibre du vanateur)
54 | |[linject. DC auto 1] 0.7 x courant nominal vanateur, pour 0.5 secondes
SFr |[Fréguence découp] 4 kHz
rr 5 |[Aff. sens amére] [LI2] (LI2): Entree logique LI2
FSZ  |[2vitesses présél] [LI3] (LI3): Entrée logique LI3
FSY | [4vitesses présél] [Li4] (LI4): Enfrée logique LI4
Fr 1 |[Canalréf 1] [AI] (A1} - Entrée analogique All
SAZ | [Réf sommatrice 2] [AI2] (AIZ) - Entrée analogique Al2
o [Affectation R1] Lb;?iztceiiia;;]l Lj}ﬁ:[;;::.lm:t s'ouvre lorsqu'un défaut est détecté ou lorsque le
br A |[Adapt. rampe déc] [Oui] (YES): Fonction active (adaptation automatique de la rampe de décélération)
AL~ |[Redémarrage auto] [Non] (nQ): Fonction inactive
SEE | [Type damét] [arrét rampe] (fMP): Sur rampe
CFLG |[Macro configuration] [Conf. using] (Std) (1)

Figure 7: réglage du variateur




Structure des menus

Ces 3 paramétres ne
s'affichent guelorsde la
premiére miseen marche
du variateur.

Ces parametres peuveant

aetremodifieés
ultéricurement dans les
MEnus :

dr [ -pour bFr
CEL-pour Fr i
I-0-pour ELLC.

[REFERENCE VITESSE]
[REGLAGES]
[CONTROLE MOTEUR]
[ENTREES/SORTIES)
[COMMANDE]
[FONCTIONS D'APPLL]
[GESTION DEFAUTS]
[COMMUNICATION]
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Figure 8: le menu du réglage du variateur






