Cas du robot aspirateur

QU'EST-CE QU'UN SYSTEME AUTOMATISE ?

Un systeme automatisé n'a pas besoin de l'intervention de 'Homme pendant son
fonctionnement : on dit qu'il « fonctionne tout seul »

Il a donc besoin d'énergie et d'informations pour agir.

|l est constitué d'un ensemble de composants qui agissent les uns sur les autres et sont
organises pour realiser la fonction d'usage

Exemple : un robot-aspirateur utilise de [I'energie
electrique qui est transformée en énergie mecanique
pour se déeplacer et nettoyer.

Ce systeme automatisé a besoin d'informations pour
detecter des obstacles, eviter de tomber, retrouver sa
base pour se charger, savoir quand il n'y a plus de
poussiere a aspirer... le tout se fait automatiquement.
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LE DIAGRAMME FONCTIONNEL

Le diagramme fonctionnel est un schéma qui représente le lien entre les fonctions de service, les fonctions techniques et les
solutions techniques. Il permet :
» de décrire le fonctionnement de |'objet technique, par ses fonctions techniques, sous forme de blocs fonctionnels.

» d’associer des solutions techniques assurees par des composants a la fonction technique qu’il réalise.

Nettoyer le sol Nettoyer Balayer Brosses, balai, moteur,
automatiquement engrenages
| Aspirer Turbine, filtre
balai latéral

raclette rotative
brosse prfincipale rotative

e/  raclgtte aspirante | Stocker la Bac a poussiere
e : poussiére
\ filtre
;T_ Se déplacer Propulser Roue, moteurs, courroies
f\
compartiment & poussiére Diriger Automate (varie le sens et la
brosse latérale rotative systéme d'aspiration vitesse de rotation des moteurs)
Freiner Automate (ralentit les moteurs)

Exemple : Robot-asirateur
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i

= https://www.youtube.com/watch?v=ke
VWQTrYNIA

Vidéo démonstration Test Roomba 980


https://www.youtube.com/watch?v=keVwQTrYNJA

- Cas du robot aspirateur

capteur d'obstacle
W (il y en a tout autour)

detecteur de type de
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Structure d’une chaine fonctionnelle

Chaque chaine fonctionnelle comporte généralement :
Une chaine d’information constituée des éléments qui participent a
I'acquisition, au traitement et a la communication des informations
sous ses diverses formes.
Une chaine d’énergie constituée des éléments qui participent au stockage,
au transport et a la transformation d'une puissance, puissance vu
comme un flux d'énergie.

Consignes - - Informations
utilisatear 1= ACQUERIR _l I—) COMMUNIQUER *  utilisateur
Interfoce de TRAITER Interfoce de
communication H/AT communication M/H
Linité de commande
> ACQUERIR
Capteurs Chaine d'information
Matiere d'ceuvre

Grandeurs physiques a acquérir I Ordre I entrante
Puissance Y

5
entrante MODULER et ADAPTER et o
-  AUMENTER > DELWHERE =l CONVERTIR | TRANSMET?RE — AGIR I
i
Unité d'alimentation Fré-actionneur Actionneur Transmetteur
Adaptateur i
Chaine d'énergie g

Matigre d'ceuvre
sortante




Structure d’une chaine fonctionnelle

Consignes | . Informations
utilisatear 1= ACQUERIR —l I—) COMMUMNIQUER *  utilisateur
Interfoce de - TRAITER interface de
communication H/M communication M/H
Unité de commande
> ACCUERIR
Capteurs Chaine d'information
- - — Matiére d'ceuvre
Grandeurs physiques a acquérir I Ordre I entrante
Puissance y 5
entrante MODULER et ADAPTER et W
|  ALIMENTER - DELVE ERE L—] CONVERTIR  |—» TRRNSMET‘?RE — AGIR I
&
Unité d'alimentation Pré-gctionneur Actionneur Transmetteur
Adaptateur i
Chaine d'énergie %

Matiére d'ceuvre
sortante

La chaine d'énergie realise la modification d'une matiere d'ceuvre par
I'intermédiaire d'un effecteur.

Un pré-actionneur est le composant recevant l'ordre de l'unité de commande.
Chaque composant de la chaine fonctionnelle est associé a une fonction et a
une famille de composant.

On pourra aussi distinguer les difféerents types de puissance transmises dans la
chaine d'énergie : électrique, mecanique de rotation, mécanique de translation,
électromagnetique, thermique...



La chaine d’information : Acquérir - Capteurs

Grandeur physique
(position, vitesse,
température, force...)

mage de la grandeur
physique mesurée

@ 3~

capteur de
capteurde capteurde capteur capteur de p‘:) sftlon
vitesse pression d’effort position linéaire i
angulaire
capteur de capteur de capteur de capteur de
présence présence présence présence

électromécanique photoélectrique inductif magnétique




La chaine d’information : Acquérir - Interface homme machine
(IHM)

Consigne

Image de la consigne

Chaine d’information




La chaine d’information ;: Traiter —Unités de commande

Images de la grandeur :
[ N ene e Image de la consigne

Donnée de

v«aine d’information

automate programmable  microcontréleur



La chaine d’information : Communiquer — Interface machine
homme (IMH) {

Signal sonore et/ou
lumineux

Chaine d’information

§ g

ACQUERIR

voyant alarme sonore écran




La chaine d’énergie : Alimenter — Unité d’alimentation

|

Chaine d’énergie

ALIMENTER MODULER ADAPTER
et DELIVRER et TRANSMETTRE

400V triphasé ou Aimentation Batteries et iidonind

230V monophasé continue accumulateurs pneumatique




La chaine d’énergie : Moduler— Pré actionneur

4 S

Puissance disponible
(électrique, hydraulique,
pneumatique)

Puissance

]

¥

carte de puissance contacteur variateur distributeur pneumatique




La chaine d’énergie : Convertir - Actionneur

Puissance

Puissance
conyertie

MODULER
et DELIVRER

moteur a moteur vérin vérin
courant continu asynchrone pneumatique hydraulique




La chaine d’énergie : Transmettre — Transmetteur adaptateur

engrenage

poulie courroie

vis-écrou

pignon-crémaillére




La chaine d’énergie : Effecteur

Chaine d’énergie

MODULER
et DELIVRER £o SR

Puissance
adaptée et
transmise

ADAPTER
et TRANSMETTRE

A

doigts d’une pince  Tapis roulant ventouses de préhension

outil d

‘usinage




Application : le robot aspirateur

y

Del pour chargement

Hauts parieurs pour instructions

vocales

Carte de commande

De! infermation zone
sale

Beoutons pousscirs

3 capteurs a contacts
+

Pare-chocc

1 Récepteurs IR ommidirectionnel

2 récepteurs IR directicnnels

2 capteurs IR type reflex

infrarouge




Application : le robot aspirateur

batterie Carte de commande

Moteurs

Réducteur Transmission Poulie courroie




Application : le robot aspirateur
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environnement
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Consigne
utilisateur

i ~ F % ‘i L
. Boutons poussoir ! ; : : :
, Capteurs a e Carte de : : Dels "
| contact *, commande | - :
| Capteurs IR § ! | ] !

-

Le robot
nettoie son
environnement

SOURCE
D'ENERGIE

ALIMEMTER

Réducteur
Batterie Carte de Poulie/courroie poussiéres
Energie § commande
électrique
Systéme Automatigue o
.. R Sol propre

Environnement



