Introduction aux automatismes / asservissements. Tssi 

EXEMPLES
[image: image1.png]. Expérience du manche a balai tenu en équilibre

Complétez le schéma bloc de cet asservissement :
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Remarque : Réalisez I'expérience en faisant varier la
Qu’observation en termes de précision ?

Le systéme est d’autant plus précis que I'ceil vise haut ! Le gain de la boucle de retour est alors plus grand !

position de votre ceil sur le manche a balai.





[image: image2.png]Exemple : Le conducteur circule sur une route nationale, sa vitesse est donc limitée d 90 km/h. Afin doptimiser la durée de son
voyage, i/ doit rouler d une vitesse la plus proche possible de 90 km/h, le plus souvent possible.

B Notion de bouclage
Observons le comportement du conducteur qui souhaite maintenir sa vitesse constante.
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A tout moment, le compteur indique la vitesse du véhicule. Le conducteur doit s'en informer en permanence afin de
réagir convenablement :

- si la vitesse est inférieure d 90 km/h, le conducteur accélére ;

- si la vitesse est supérieure & 90 km/h, il doit ralentir en levant le pied ou éventuellement en freinant.




Asservissement en température
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[image: image4.png]Systéme automatique a
logique combinatoire

Un signal logique (ou une
combinaison  de  signaux
logiques) conduit toujours a un
unique état de la sortie du
systtme. Dans ces systémes,
I'information logique est traitée
de maniere instantanée.

i
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Exemple : Digicodes

=

Systéme automatique

Les signaux traités sont analogiques
ou numériques et leurs valeurs ne
peuvent pas étre prédéterminées.
Une mesure du signal de sortie est
en permanence réalisée (par un
capteur) et la valeur est comparée a
I'entrée, puis corrigée.

La distinction entre systéme asservi
numérique ou analogique est
fonction du type de partie
commande utilisée.

Systéme automatique a
logique séquentielle

La sortie du systeme est élaborée
a vpartir dun ensemble de
signaux logiques d'entrée mais
elle prend également en compte
la chronologie des éveénements
logiques.v

Exemple : Trieur de boites





[image: image5.png]Un systéme asservi est un systéme bouclé dont les trois fonctions essentielles sont :
e OBSERVATION (mesure du résultat de I'action)

e REFLEXION (comparaison et prise de décision)
e ACTION (action sur le systeme dynamique)
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On peut considérer deux types d’asservissements :

e On parle de régulation lorsque le systéme asservi est commandé par une grandeur physique constante et qu'il doit
maintenir une sortie constante quelles que soient les perturbations qu'il subit (régulation de la température d’'une
piéce, manche a balai en équilibre malgré le vent, suspension active d’'un véhicule qui maintient I'assiette de la

voiture horizontale quelle que soit la vitesse de passage en courbe ...).

e On parle de systéme suiveur lorsque la consigne du systéme asservi varie dans le temps. Le systéme doit ajuster en
permanence le signal de sortie a celui de I'entrée (radar de poursuite, table tragante ...).

e Un systéme asservi général est a la fois régulateur et suiveur.
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[image: image6.png]Le systéme asservi peut étre modélisé par le schéma fonctionnel suivant appelé schéma-bloc :
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La grandeur de retour, image de la sortie, est comparée a la grandeur d’entrée, il y a élaboration d’un écart. Cet écart est

ensuite pris en compte par le correcteur qui 'amplifie.

e Le régulateur, composé d’'un comparateur et d'un correcteur, est 'organe « intelligent » du systéme. Il contréle la
maniére dont l'ordre a été exécuté et le modifie si nécessaire. A partir de la valeur ¢ de I'écart constaté, le systéme

élabore un signal de commande.

L’écart ¢ (écart € = consigne d’entrée — mesure de la valeur de sortie) caractérise la qualité de fonctionnement du

systéme. On cherche a obtenir un écart faible ou nul.

e L’ actionneur apporte, en général, la puissance nécessaire a la réalisation de la tache (Ex : moteur).

e Le systéme dynamique évolue suivant les lois de la physique qui le caractérisent afin d’apporter la valeur ajoutée a la

matiére d’ceuvre. Il peut subir des perturbations de I'extérieur, prévisibles ou non.

e Le capteur délivre a partir de la sortie une grandeur caractérisant I'observation. Sa principale qualité est la précision
dont dépendra la précision du systéme global. Il doit fournir une information quasi instantanée par rapport aux

évolutions temporelles de la sortie.




