TD du Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

TD N°1
EXO1
Parmi les différents choix de ceux qui suit, sélectionner le (les) convenable(s):

i) Un Systeme Automatisé est un systeme qui :
A~> exécute régulierement la méme tache pour laquelle il a été programmé
B-> réalise des opérations ou I'nomme n'intervient que pour la programmation/ réglage.
C~> groupe les théories et les techniques pour la prise de décision et la commande des systemes.
D-> permette de choisir/concevoir/réaliser la commande des systémes et la mise en ceuvre des moyens
automatiques

ii) La partie commande (PC) d'un systéme automatisé
A-> recoit des ordres de la partie opérative
B - ne recoit pas des ordres du milieu extérieur
C - envoie des ordres vers la partie opérative
D-> envoie des ordres vers le milieu extérieur

iii) La partie opérative (PO) d'un systéme automatisé
A - gére le dialogue avec I’opérateur
B - traite le fonctionnement du systéme automatisé (MO)
C = communique avec le monde extérieur
D-> agit directement sur la matiere d’ceuvre

iv) Le dialogue PC-PO fait apparaitre
A-> les actionneurs
B-> les effecteurs
C~> les préactionneurs
D->les capteurs
EXO2

Soit le schéma suivant :

v

Exemple:
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Barriére automatigue de parkin

Selon ce modele, il est demande de représenter la modélisation fonctionnelle des systemes
(appareillages) suivants :

i) Machine a laver ;

ii) Fer a souder thermostatique + opérateur ;

iii) Monte charge + micro-ordinateur ;

iv) Presse orange + opérateur :

V) Ascenseur d’immeuble ;
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Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

EXO3
En se référant aux listes du matériel constituant des différents systémes, compléter la chaine
fonctionnelle (schéma en bas) de chaque systéme qui suit :

i) Machine a laver
Moteur électrique (1), tambour (2), API (3), relais (4), différents boutons (5), pompe a eau
(6), électro-vannes d’entrées (7) et sorties (8), capteur de température (9), contacteur (10),
relais thermique (11), LED (12), Lampe électrique (13).

ii) Systeme de tri de briques
Ce systéme est géré par un automate programmable. Il permet de trier les briques selon leurs
hauteurs. Les briques sont amenées par un tapis roulant T1, entrainé par un moteur électriqgue MT1
commandé par un contacteur KM1. Arrivées au capteur S (S actionné), les briques sont poussées par
I’éjecteur E1 du vérin C1 sur le tapis roulant T2 ou elles sont triées suivant leurs hauteurs détectées par
les capteurs a0 et b0 dans les bacs.
Les eléments complets de ce systeme sont donnes par :

) La partie opérative Les éléments d'interfaces
La partie commande . » .
Actionneurs Effecteurs Préactionneurs Capteurs
Vérin C Tapis T, Contacteurs 1y, 1y,
Automate Vérim C, Tapis T, KM, et KM, Iy, 154,
programmable Moteur MT;  Ejecteur E; Distributeurs s, c,

Moteur MT, Ejecteur E, M, et M, ag et by

iii) Poste de marquage de savon
Ce systéme est congu pour le marquage de savon sur sa face supérieure par un poingon.
Le systeme est constitué par :
—  Deux vérins pneumatiques C1 et C2.
— Deux distributeurs pneumatiques M1 et M2.

Quatre capteurs de position pneumatiques 110, 111, 120 et 121
— Un capteur «s» de présence du savon
— Un capteur «c» de passage du savon marque
- Un poingon «P» et un éjecteur «E»
— Deux contacteurs KM1 et KM2
— Deux moteurs électriques Mt1 et Mt2
— Deux tapis Tl et T2

Fonctionnement du systéme
Une action sur «m» provoque le cycle suivant :
- Arrivée du savon sous le poingon «P» par le tapis «T1»
— Marquage du savon par le poingon «P»
- Evacuation du savon marqué vers le tapis roulant «T2» par I’éjecteur «E».
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Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

iv) Décoration de carreaux
Ce systeme est utilisé dans les usines de production des carreaux, il permet de décorer les carreaux
(appliquer un motif par sérigraphie. )

L’action sur le bouton de mise en marche « m » provoque :
— L’amenée d’un carreau par le tapis roulant entrainé par le moteur M jusqu’au
niveau detecté par le capteur « ¢ » (détecteur photo-électrique).
— Ladécoration du carreau, tapis a I’arrét, par le tampon (descente et
remontée de la tige du vérin C1).
— Le déplacement du carreau (reprise de I’avance du tapis ) jusqu’a la position
détectée par le capteur « s ».
- L’éjection du carreau par I’éjecteur dans la cuve, (sortie puis rentrée de la
tige du vérin C2).
Le systéme est géré par un automate programmable, on a donc ::
Automate programmable API, Moteur électrique (Mt), Vérin (C1), Vérin (C2) , Tapis roulant (T),
Tampon (Tp), Ejecteur €, capteurs : L10, L11, L20, L21, S, C, contacteurs : KM, M1, M2.
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Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

EXO4

Observer la figure ci-contre (Barriére automatique de parking), puis donner :
a) La liste du matériel constituant ce systeme,

b) Son modéle fonctionnel et

c) compléter la chaine fonctionnelle.

Moteur barriere sortie Moteur barriére entrée
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Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

Capteur position haute de
la barriére H

Capteur position basse de
la barriére F

Capteur présence véhicule V
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Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

Solution
EXO1
iili. Un Systéme Automatisé est un systéme qui :
A~> exécute régulierement la méme tache pour laquelle il a été programmé
B-> réalise des opérations ou I’homme n'intervient que pour la programmation/ réglage.

ii. La partie commande (PC) d'un systeme automatisé
r A recoit des ordres de la partie opérative

r B ne recoit pas des ordres du milieu extérieur
rd C envoie des ordres vers la partie opérative
r D envoie des ordres vers le milieu extérieur

iii. La partie opérative (PO) d'un systéme automatisé

r A gére le dialogue avec I’opérateur
X B traite le fonctionnement du systéme automatisé MO
r C communique avec le monde extérieur

%]

D agit directement sur la matiére d'ceuvre (MO)

iv) Le dialogue PC-PO fait apparaitre

r A.les actionneurs

r B.les effecteurs

rd C.les préactionneurs
rd D.les capteurs
EXO2

Les modélisations fonctionnelles des systemes (appareillages) son comme suit :
i) Machine a laver

Programme  Réglage

We Mise en marche+eau+produits de lavage
Linge sale + + Linge propre
—- b
LAVER Informations .
LE LINGE Bruit, chaleur et eaux uséei

machine a laver programmable
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Chapitre 1 : Introduction aux systémes automatisés

i) Fer a souder thermostatique + opérateur

R : Température

Mise en marche + Etain

Composants ,:> :> Composants
électroniques Souder les composants électroniques soudés

non soudés —— Signalisations
—— Chaleur

Fer & souder thermostatique + opérateur

iii) Monte charge + micro-ordinateur

Programmes

We Mise en marche

Charge a |'étage Charge a I'étage
dedipart L > | E—
Transferer la charge

— Signalisation lumineuse
—— Bruit

Monte charge + micro-ordinateur
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iv) Presse orange + opérateur

We Mise en marche

: :

Orange Jus

—- PRESSER (—-

LES ORANGES L Signalisation lumineuse

L» Déchets d’oranges
Bruit et chaleur

Presse-orange et opérateur

v) Ascenseur d’immeuble

We Programme Appel d’étage

N

Personne & 1’étage de départ TRANSFERER
LES PERSONNES

Personne i I"étage d arrivée

Informations lumineuses
Bruit, chaleur

Ascenseur d'un immeuble
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EXO3

i) Machine a laver

Introduction aux systémes automatisés

MOE = Lineg sale

| _1
] - ] 1
Opérateur ! : : :
/ -+ e 10,114 = 175 P :
I I
! I I |
I 3 : i ) :
I 1 =3
[ I I 6 |
s | I I PO s ||
[ PC ! I ’ |
| | I 12, |
I | I 13 !
Pupitre -dl-u -JI— 0 -l: :
I I I I
I 1
: I Elements d'interfaces : I
I T [ 1
T S Sy T ST T T S VS Y | (|
MOS= Ling propre
i) Systeme de tri de briques
Briques non
triees
e e e e e s s s e ':
l - !
Gpérateur/ n-{- : = MM, KN M I € Ca MT1.MTEE... I
i I I
::rllavier : Automate : : II :
souts | 1 |programmable| | '.' Ef :
écran : : : :
Puptire < i E-&G-Iué Lz?'blxml "'E :
1 I I :
I : Interface ] i
1

Briques trices
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iii) Poste de marquage de savon

_______________________

Introduction aux systémes automatisés

Savons non marqués

| | | |
Dpémtey ! i | |
I ' I |
m Ly Automate L Lot M1, M2, KM1 KM2 i1yl €1, €2, Mt1 b I
. | | Programmable| | ! [
Clavier i g i i ME2 i
Souris ! ! | E I
| ! | I
' 1 ! I
, ! | | T1 !
Eeran | | | 110,011,120, 121, | | P.0 |
o+ o+ - I
N M 5, ¢ “ 12 |
1 ! |
! i I I
Pupitre ! P.C i i i
: 1 Eléments d’interfaces | I
N ISR
Savons margués
iv) Decoration de carreaux
Carreaux non décorés
| R i
| ! i |
Opémtey : ! ! i
m Ly| Automate || KM-MI-M2 L) meci-co e |
Clavier i Programmable| | | |
i ! ' I
Souris ! ! : i
| i 1 H
| 1 1
Ecran | [ 110,111, 120, 121, | | PO !
- o 5,C - i
! I I
| | | |
Pupitre ! P.C i ! |
! | _Eléments d'interfaces | i
e TTTTTmmmmm e mmmmmmmm i
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Carreaux décorés et éjectés
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EXO4
a) La liste du matériels

Introduction aux systémes automatisés

Matériel de commande | capteurs préactionneurs Actionneurs/effecteurs

PC Capteurs Contacteur s : Moteur barriére entrée
photo- KM1 et KM2 (Mte) - Moteur barriere
électrique sortie (Mt )/ Barriére
Capteur de ) s . .
payement entrée (Be) - Barriére sortie

8)
b) Modele fonctionnel
-MOE : Voiture en attente

-MOS : Voiture passee
-La MO est du type MATTERE
-La VA : Autorisation d’acceés

We

Programmes

Présence voiture

Voiture en

Autoriser 'acces

Barriére automatique de parking + micro-ordinateur
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— Signalisations
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c) Chaine fonctionnelle

Charge a I'étage de départ

Eléments d’interfaces

i 1
| 1
| : ‘ |
Dpe’ratey | | : |
ip|  Unité N KM1-KM2 e Mte-Mts (] :
Clavier : Centrale i : i
I | '
Souris : | : i
: ! | Be 1
| | | |
Ecran | ! Capteurs de : | P.O Bs :
| 1 b I
- - payement, - :
1 ! i
i i position, présence | | :
I
Pupitre ! P.C | | |
s L ‘ i

Charge a I'étage de d’arrivé
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