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|. Synoptique générale de la cybernétique

A. Définitions

Cybernétique : étude des processus de commande et de communication dans les
meachines.

Automdtique : éude des systemes automatiques, ¢’ est a dire fonctionnant sans
information humaine.

Automatisme : systeme automatique condtitué de 3 grandes parties (PD = partie
dialogue, PC = partie de commande et PO = partie opérative).

SAP : Systéme Automatise de Production

RPI : Régulation Programmable Industridlle.

Systéme commandé : systeme permettant de modifier a volonté sa grandeur de sortie
en agissant sur sagrandeur d’ entrée.

B. Synoptique

[CYBERNETIQUH

IAUTOMATIQUE

/\

|Asservissementg IAutomatismes numériques
(systeme automatique en boucle fermée) /\
Schémabloc d’ un asservissement
Combinatoires Séguentiels
z
E=5Y-PY b = =1 = =1
s : | L E2+] combinstoires [0 52 | E25] séquentiels [rr 52
Funglgﬂalgt?nn process En+~" =+~ Sn En-* ~5n
¥ i Embemémorization —Sm
capteurs actionneurs
) L e A une combinaison des entrées A une méme combinaison (E1 ...
S\// '- irigusgﬂcog? %ﬁ&&??ﬁg@ correspond toujours |améme En) peut correspondre plusieurs
. vaueg combinaison des sorties. combinaisons de sorties (S1. ...
€ écart de régulation ) Sn) : tout dépend de I’ état antérieur
MV : Manipulating Value (grandeur réglante) Outils : tables de vérité, (besoin de mémorisation) des
Z : perturbations simplifications (Karnaugh), sorties.
/\ Workbench N.B. : I'éat antérieur dépend lui-
Z Z : : méme de I’ état qui le précede.
|SerV omecani Sﬂes* |RegU| aion Qﬂma' qud Ex: le chéteau d' eau a2 niveaux e
C’est un systeme suiveur. - consgnefixée avec 2 sondes de température (Voir | Outils : ceux du combinatoire +
- consignevariable - Chagevaigble ®) GRAFCET (outil de description
- chargefixe ex: un régulateur de graphique des SAP séquentiels)
ex: missile suivant la température pour les douches
trgjectoired’un avion (I'avion | pour que I’ eau soit a 35° tout le ] ) @@
impose une consigne variable | temps ala sortie d’ un échangeur Ex: lapoi nconneuse (VOIV
car il esssie d éviter le vapeur / eau chaude sanitaire. et cours pour explications
missile) supplémentaires.)
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s’ S
N, €t n, = 1 9 eau devant capteur
= Ny, th =14 t° eau > 100°C
e tb=19t°eau<0°C
R Sécurités :
E"v“v“\,-— - dn=0,R=0:
L - §t,=0,V=0;
- dm=1,V=0;
M = niveau haut - 9t,=0,R=1;
N, = Niveau bas - 9t,=1,R=0.
tn = température haute
t, = température basse
V =Vane
Cas de dysfonctionnement :
Normdement, s t, = 1, t, = 1 auss.
Normdement, s n, =1, =1 auss.
Le contraire serait un dysfonctionnement.
Table de vé&ité:
Entrées Sorties
n° th tb nh nb \Y R Remarques
0 0 0 0 0 0 0
1 0 0 0 1 0 1
2 0 0 1 0 0 0 ? Probleme niveau
3 0 0 1 1 0 1
4 0 1 0 0 1 0
5 0 1 0 1 1 1
6 0 1 1 0 0 0 ? Probléme niveau
7 0 1 1 1 0 0
8 1 0 0 0 0 0 N
9 1 0 0 1 0 0 > Probléme t°
10 1 0 1 0 0 0 ? Probléme niveau
1 1 0 1 1 0 0
12 1 1 0 0 1 0
13 1 1 0 1 1 0
14 1 1 1 0 0 0 ? Probléme niveau
15 1 1 1 1 0 0
RéolutiondeV et deR:
V =th.to.NhNo R=tntonn.No
+th.tb.Nh.Nb +ntb.Nh.Nb
+th.tb.Nno +Hh.tbNh.No
+th.tbh. b +hto.Nh.Nb
=toh =th.No
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Circuit logique :
De fagon separée :
th nh “Nn r-Il!:l
[ v [ —R
Ensemble :
th ttl ﬂh nb
7 [ v
| R
@@ marche — 0 repos
ﬂ —+ 1 marche
hortée :
K1 =0 repos {: PH
—+ 1 marche } —+ 0 repos
—+ 1 appuyeé
Descerte {j iR
K2 — 0 repos
—+ 1 marche
ol ds
Grapheet niveau 1 voir syllabus

Graphcet deniveau 2 :

Transition

Condition logigue

( (Mp,3  Receptivite

1 T4 Action associee
al'etape 1
2

|:| = étape initiale
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. Cours d’automatique (1

A. Introduction

ere

partie)

1. Avantages et inconvénients des SAP

Avantages

Baisse des colts sdariaux
Augmentation productivité tout en
augmentant la qudité des produits
Baisse des prix de ventes gréce ala
production de masse

Apparition de nouveaLx metiers
gécidisbs

Améioration des conditions de travail
Adaptabilité et souplesse de
production.

I nconvénients

Suppresson d emplois

I nvestissement colteux des
ingtallations au départ

Personnel spécialise nécessaire,
maintenance structurée

Dépendance par rapport aux machines
en fonction.

2. Domaines d'application des SAP
Conditionnement et préhension b travail repide et répétitif
Industrie automobile P robots (manipulation, insertion, sondage, peinture, ...)
Industrie du bois b  taches dangereuses (débit, sciage, usinage du bois)
Machines, outils b tours a commande numérique, platealix
Fabrications mécaniques b poinconnage de tdles, mises en forme, ...

Controle des produits b détection des défauts

Automatisation des services b portes, fenétres automatiques, stations essences,

véhicules de transport, ...)

B. Différentes techniques des SAP

. ) 2 .
Synopthue par sources d’ éner ges
AP SEQUEHLEUFDHBUMNIHUE
Preumatique I—_H_D .
Partie i /ﬁ—\ DIUE PIoarammes
cammande
Electrarigue
FPreumatique J'
FPartie puissance e
- ]
operstve F'CI
Hytrauligue |
Tout priaumaliqua Eleélin - pr Toi Irii i Elactrn - Frdrauligue
Br s S Distributeur pneumsligue 3 JUE A rlz irs el | Distnkrteur iydraulique a
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cammanda pnedmaligua

cOmmants élecmuue

Bchiannaurs Y&nn pnaumaligue

WEFR pRELF? W EHN ydrauliqus
| Gaplaurs a sorie Captal il Capbaurs & sonle
Capleurs [ Araurmatinus sty Electitua
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C. L’automatisme
D. Les capteurs

E. Les capteurs de présence d’automatisme a sortie électrique
TOR
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