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« Du besolin en contrdle a sa
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Votre performance,
notre engagement de tous lesjours
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Développement de Logiciels

Sommaire

Compétences

4 Logiciels d'analyse END

S Réalisation d’audits techniques
; _ Section développements
6 Bases de données relationnelles logiciels :
* Livraison de systemes
7 Systemes embarqués — Applicatifs temps réel informatiques dédiés aux
exigences client
8 Conduite de projets informatiques Intégration des
équipements nécessaires
9  Administration de réseaux et systémes informatiques D SRS I EEE

Réalisation d’audits

d’architecture et de
performances

10 Développement de systemes de supervision en END

11 Maitrise de différentes technologies informatiques

Applications :

*  Systémes de
supervision robotisés

*  Systémes de contrble
et d’acquisition

+ Systémes d’analyse
END

12 Gestion de trajectoires complexes

Votre performance, 3
notre engagement de tous lesjours
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Logiciels d’Analyses END
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] Intéréts techniques:

Visualisation des données
(ET, UT ou TV) brutes ou
traitées

Vérification de la qualité des
signaux

Analyse courante Fichters

Fichter = [3905 0ot [

Lib.Co.Seq = [3%0

Date : 15/02/2018 14:58

Automatisation du traitement
des indications :

- détection

- classification

- dimensionnement
Rapportage automatisé

[1025.11
[T 8S Lignes 21558 Tirs [B. de 1900.00 a 2160.00 rm]

Applications :

» Contrble en production

* Contrble en Service

» Contrble aprés réparation

Votre performance, 4
notre engagement de tous lesjours
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Réalisation d’Audits Techniques

10.0:1

FMenu Curse
Unités

16.22.9.2 16.22.1.1 H2e4

B.4680285768 17:37:42.437216648 16.22.9.2 16.22.1.1 H2e4
B.488326528 17:37:42.437328480 16.22.9.2 16.22.1.1 H2e4
B.4688444126 437446868 16.22.9.2 16.22.1.1 H2e4
8.4885617268 2.437563608 16.22.9.2 16.22.1.1 H2e4
B.46860894580 2.437611368 Advantec_38:83:72 Broadcast ARP
B.460679368 2.437681248 16.22_.9._2 168.22.1.1 H264
B.488756568 2.437758448

8

©.415713848 2.452715728 16.23.1.1
B.4163750868 2.453379968 16.23.5.5
B.416424128 2.453426000 168.23.1.1
2.416889728 2.4538116008 18.23.1.1
B8.417246528 2.454248406 16.23.5.5

SITE - Fieldnet

Expertise
compute/ Sswitch \

BASE — Local expertise network '

i oo T

'
Intemet + Operator ™
Local Linksys com|
router etw ponent to
expertise LRT214-EU ith » Netwerk . OutdoerLTE expertise
computer Router VPN ublic 1P . . router
P Zyxel LTE7240

USB storage dongle (example: log file
or acquisition file to be reviewed).
Connection to network not required

Votre performance,
notre engagement de tous lesjours

File Start/Stop Transmit Request Update Config Clear View

B [@ Hmls| 2| wlwv] e = 2|

eceive
TIHE/ms D

1080464
1080464
1080465
1080465
1080466
1080466
1080467
1080467
1080468
1080468
1080469
1080469
1080470
1080470
1080470
1080471
1080471
1080472
1080472
1080473
1080473
1080473
1080474
1080474
1080475
1080475
1080476
1080476
1080477
1080477

CAN Status

Board
Type: USB to CAN compac FD
Manu: DOGAT Automation GmbH
384 D8 03 00 00 C9 FF FF FF Info: NONE

CcPU Lo: I 0 %

Firmweare.
Version: 0

B

CAN 1
o % Ly

Status

BusOff ¢

Error @

Overrun:

38C  FF FE FF FF 00 00 00 00| |J¥omd 8

oo| | Reset @

VCISts: CAN 1-running
Queue

Bus Ld

Config
Prot: standard
Baudr 250 kBd
BTR: 01 1C
ACCH: 00000000
ACCC: 10000000

15%

Intéréts techniques
+ Compétences
pluridisciplinaires
- informatique
électronique
mesures
procédés END
systemes & réseau
* Analyse des risques
* Proposition d’améliorations

Applications

» Systémes d’acquisition
END

* Réseaux

* Bases de Données
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S

| PARC (AERDEW) 7 [
=
[IPARC_ID

[JPARC_ID [ IPARC_NOM
[ ] SITE_TRIGRAMME | _IPARC_IMPORTE
[_]SITE_BIGRAMME
|_|SITE_NOM
| |SITE_REFORME
| |SITE_CODE
GV [AERDEV}
B TRANCHE {AERDEV) [
GV _N_GV =
—e[ ] e——e[ [SITE_ID
| I TRANCHE_N -—
[ITGV_MOM [ TRANCHE_REFORM

| 1GV_M_BOUCLE

[ 1GV_FABRIQUANT
[]1GV_TYPE_DAM

[ ]GV_TYPE_EXTENSIO

Mémoire Stockage de données
1,400 Mo 1
1300 M PCA 16 Go
" o 1 Butre SGA 1 Autres
LD M M Poold'E/S partagé 12 Go M Temporaire
800 Mo m Poollava ® Annuler
€00 Mo 1 Pool LARGE POOL EGo W Systéme
400 Mo Pool partagéd . M Utilisateur
m Cache de tampon
200 Mo I
0 Mo 0Go
£ Utilitaire de préparation de base de données PREPABASE v1.0.0
Application  Niveau A propos
Base de données Opérations
BC36 E8 Accueil | @ NVEtal | o= Crélnsp CopyCode | ) ModifManu | %] PrepaBDLS | || PrepaBDLH
@ 1015745
APZ_ZIRT_PL =
BARLVCI Prepabase est un utilitaire de préparation de base de données pour I'analyse des cuves.
BAR2_VCI
BAR3_VCI Superviseur
BEL1 VC20 10
& Action surbase §
~
BDLS
8,
@ 1015745 © Cvacu
MIC3_N1L
g
Action sur base 4 7
& 0,
BDLE 5
e,
@ 1015745
tion g souhaite

& Actionsurbase

BDLH

® Copie des on vers une inspection : COPY CODE

® 10157450 ® Modification manuelle de la BC3G : MODIF M

(droits admin nécessaire)

® Préparation de s base de données superviseur : PREPA BDLS
£ Actionsurbase
Jourmnaux

[02/09/2019 15:04:46] - tion de 244 entrées dans la table [INSPECTION] de la base BC3G en utilisant la requéte select * from INSPECTION order by id_inspection

[02/09/2019 15:04:4 es BDLS

[02/09/2019 15:04:48] - Récu ntrées dans la table [INSPECTION] de la base BDLS en utilisant la requéte select ID_INSPECTION from INSPECTION order by ID_INSPECTION

Intéréts techniques :

Préparation des contréles
Centralisation des
configurations de controle et
des résultats :

- historisation des
événements et des

mesures
- maintenance préventive
- statistiques

Maitrise des SGBD (SQL

serveur, Oracle, MySQL...)

Modélisation des bases

Votre performance,
notre engagement de tous lesjours

Applications :

» Contr6les Automatigues en

Service et en Production
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Systémes Embarqués - Applicatifs Temps Réel

e
By Drive [1] Joi Aods [1] Joint4 B | P v‘ a | @

r Temp:
P Moter Temperature Model
P Brake
. fw B Brake Check
[E--[CT) Moter Encoder
i P Motor Encoder
e B Motor Encoder Exdtended

| P Data Reference Motor Encoder Masdmurn travel rangs | 36 000.0000 Deg
-~ Optional Encoder
[ P Optional Encoder Input revelutions of load gearn 161
b Optional Encoder Extended
Output of load 2 1
B Data Refersnce Optional Encoder SRR SIS EE
P Position Switch Poirt Load inettia, with reference to motor 4, 0.0000000 kgm-|

Intéréts techniques :

Applicatifs temps réel
Systémes distribués :
- indépendants

- autonomes

] = - spécialisés
g, | = .| Feedback % Diversités technologiques :
| AL - des bus de terrain
o eton - des fournisseurs
] o mE Contraintes Physiques :
CNSE Il — - encombrement réduit
Il - faible consommation
= | :@ = - températures élevées
| RS i 1
Power Stage

Applications :
» Systémes temps réel

* Machines spéciales,
robotique, acquisition de
données

Votre performance,
notre engagement de tous lesjours
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jui jul aoll | sep | oct nov

Expression Mise en production
de bescin et recette

N 7

Specifications | idati
fonctionnelles < Validation

N P

Spécifications w Tests

technigues d'intégration

| Codage |<) Tests unitaires

class FilterObserv... .~
CConfiguralion

criter Intéréts techniques :

+ Filter() : void

A
A 4

ion de proist

Achat [chitfrage devis]

Commande

Fiéception

Installation et corfiguration hardware

Irstallation et configuration ESKI

Istallation serveurs de fichiprs (option 1]

Installation du nas de shuvegarde

Mise en oeuvre defs sauvegardes

Modélisation UML et

Eveni-=eEveni_ImageEvent,CallData-=Cimage

e N spécification fonctionnelle
v i.%:ﬁi;f;’;;if;‘f,:?,‘;f;’;’?i Intégration continue
S ] Cycle en « V »
General::CSubject Gonarars o . . .
CEventListener Maitrise des codts et délais

+ AddObserver() : void

Intégration de hardware et
logicielle

Applications :

* Logiciels de supervision

* Logiciels d’acquisition et
d’analyse

* Pilotage de systémes

Votre performance, 8
notre engagement de tous lesjours
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Administration de Réseaux et Systémes
Informatiques

Memory Usage (Top 10)

300
- 275
E\ /’ % 250
Lo, 225
erminaison X000 SWitch—485 200
175
150
125
100
78

Percent

Feich toutes les 10 mins
woire par trigger
501

25 N R

0o H i H i i it
6/8/20 58720 58120 58120 58120 6/8/20
9:20 AM 0:30 AM 0:40 AM 9:50 AM 10:00 AM 10:10 AM

W Srv-Fichier2 O SRV-FICHIER B PC-W10 O svoracle1 O SvOracles

Intéréts techniques :

Systémes informatiques
performants et sécurisés
Systemes sur bases et sur

sites

Ferme de serveurs virtuels :
- administration centralisée
- maintenance simplifiée
Définition de I'architecture
et optimisation des réseaux

oMMz 1
Fanger AN 7811 i I
mnl 1 |
— [
ANSTHL i
plifrrkrdr) u

Forerunner

Applications :
» Systémes d’acquisition
nomades

e« Transmission sécurisée
des acquisitions par
satellite

* Analyse déportée

Votre performance, 9
notre engagement de tous lesjours
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Développement de Systemes de
Supervision END

Intéréts techniques :

* Solution intégrée :

- pilotage des équipements

- acquisition de signaux
: - suivi du contréle
- ; . ) e — Vérification du comportement
R a B B des équipements

« Visualisation de signaux

Ergonomie des interfaces
graphiques
Simulateurs d’équipements

Tub Cité CUVE (P90)

Applications :
» Systémes intégrés
spécialisés dans le contrble

Votre performance, 10
notre engagement de tous lesjours
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Maitrise de Différentes Technologies
Informatiques

Wl Equipment

[ Mc nunicator

.
— 2
'R Fichier Edtion Affichage Insérer Mode connecté  Parametres Fendtre  Aide b
Dlwu] 2

o PKV50_V1_1_0
Adresse du noeud

Molre PKV50-COM

Ui ROTTUB
Adresse du oeut3
Noeud

smpiQ

CHARIOT_SUP &
Adresse du noeud? %] pthread
Noeus smp1a

CHAR_INF : &l Manipulator
Advessa @ 4 @ Forerunner
b

X o
Noeud SimplQ unnerServer

FSP
Advesse du noeuds
Noeud SmplIQ

PLATEAU

St Intéréts techniques :

COLONNE
Adrosse du nocuds

B o o —— Langage/environnement
Bleln] FlsledelslmiE b adapté aux contraintes
S o Windows, Linux, PIC..
Sreriac | oo Objet (C++, C#, Java...)
Temps réel
Automates (Wago, Siemens,
Beckoff...)
Contréleurs d’axe (ELMO,
o e GALIL...
Base de données SQL,
ORACLE...
Systéme et réseau

(* Initialisation des temporisations pour1a g
0003[TONtimeGoOut (I := SetCdeOul AND _autorisation, PT:=(
0004TONtimeGoln  (IN = SetCdeln AND _autorisation, PT=(

(* GESTION DU MOUVEMENT DI

(*Mise 30 des EV
rinhibition pen

rin et des autorisations de mouvemer
er ces défauts

_autorisation
GetStorout
GetStorin

GetStorn =

(* Restitution de Ia puissance, les autorisations bloguent toujd
IF NOT ( _autorisation }
HEN

Applications :

» Evolutions de systémes
existants

* Mise en ceuvre de la
technologie optimale

_autorisation =

IF SetFdcin AND NOT { SetinhFdcin )

SefFdcin
GetStorin = TRUE; Getstorin
GetStorOut  := FALSE, GetStorOut

-

3¢
[C1.Col 1

>
ENLIGNE [SIM [ENMARCHE [FA [FORCE [RFP [LECTURE

Votre performance, 11
notre engagement de tous lesjours
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fon

:

Intéréts techniques :

Pilotage de systémes
robotisés

* Suivi de trajectoires
multiaxes
Gestion des collisions
Optimisation de la
couverture de zone de
controle

Applications :

Systéme de contrdle
nécessitant des
trajectoires complexes

Votre performance, 12
notre engagement de tous lesjours



