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1ère phase : DEFINITION de la FRONTIERE du sous système MAINELEC
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IDENTIFICATION de la fonction et du processeur
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2ième phase : INDENTIFICATION de la matière d’œuvre et de la valeur ajoutée :
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3ème phase : IDENTIFICATION des données de contrôle :
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STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE : NŒUD   A-0


Rappel : La fonction globale du système est définie par une phrase contenant un verbe d’action conjugué 

à l’infinitif. Pour le convoyeur mécanisé « Mainelec » ce verbe est  « DEPLACER »
Nœud  A-0
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STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE : NŒUD   A 1

Rappel : La représentation doit être conforme à la réalité du système étudié.
               Elle est donc pas Obligatoirement aussi complète


   Cette analyse descendante permet de progresser aussi loin que souhaité dans la compréhension 

               du système, en passant de niveau en niveau.
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STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE : NŒUD   A 2
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STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE : Représentation générale

Modélisation du sous système MAINELEC  par niveaux d’analyse 
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STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE : Représentation générale

Représentation de la notion de niveau INTERMEDIAIRE : ici le nœud A2 :
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STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE 


STRUCTURE ORGANISATIONNELLE d’un point de vue système :
Comme tout système automatisé, le convoyeur mécanisé MAINELEC peut être décomposé en 2 parties :

- la partie commande, constituée d’une armoire en logique câblée

- la partie opérative, constituée d’une chaîne à rouleaux, d’un réducteur à axes concourants et couple

             spiro-conique, et d’un moteur frein. 
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GRAPHE FONCTIONNEL : Nœud A-0
Sur son pupitre de commande, l’opérateur peut sélectionner les modes de marche suivants :
- Marche cycle par cycle : le fonctionnement du convoyeur s’effectue sur un seul cycle, un sens de rotation dans un sens puis un sens de rotation en sens inverse (les durées de fonctionnement et d’arrêt sont réglables grâce aux blocs temporisation de l’armoire de commande, en logique câblée.)

- Marche continue : le fonctionnement s’effectue de façon continue, le cycle s’arrête lorsque la demande d’arrêt est formulée (action sur le bouton ‘arrêt cycle demandé »
GRAPHE FONCTIONNEL : Nœud A-0
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GRAPHE FONCTIONNEL : Nœud A 1
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FRONTIERE D’ISOLEMENT DE LA PARTIE COMMANDE :
La partie commande est isolée de la partie opérative par une frontière interne au système.
Les préactionneurs, qui reçoivent les ordres de la partie commande,

Les capteurs qui transmettent les informations à la partie commande, limitent les parties commande et opératives du système.

Cette frontière permet de délimiter les compétences de l’électricien et celles du mécanicien.
INTERACTIONS AVEC LA PARTIE OPERATIVE ET LE MILIEU EXTERIEUR :
Pendant le fonctionnement, la partie commande interagit avec :

· la partie opérative, à travers la frontière, partie opérative/partie commande, par l’intermédiaire des préactionneurs et des capteurs.

· Le milieu extérieur, à travers la frontière milieu extérieur/système.

Le milieu extérieur peut être :  - l’homme,




  - la partie commande d’un autre système
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