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La r&eacute;gulation concerne la mise en œuvre de l'ensemble des moyens th&eacute;oriques, mat&eacute;riels et
techniques pour maintenir chaque grandeur physique essentielle &eacute;gale &agrave; une valeur d&eacute;sir&eacute;e,
appel&eacute;e consigne, par action sur une grandeur r&eacute;glante, et ce, malgr&eacute; l'influence des grandeurs
perturbatrices du syst&egrave;me.
6-regulation.odt
1
Classe de terminale SI
1. Introduction
Le contr&ocirc;le est un concept de sens commun. On en trouve des exemples dans le monde naturel,
dans le monde vivant (par exemple la r&eacute;gulation de la temp&eacute;rature du corps humain). Les
premi&egrave;res r&eacute;alisations datent de l'antiquit&eacute; (r&eacute;gulation de niveau d'eau). Il a toutefois fallu attendre
le 19&egrave;me si&egrave;cle pour que les propri&eacute;t&eacute;s des boucles de r&eacute;gulation soient &eacute;tudi&eacute;s de mani&egrave;re
formelle.
La R&eacute;gulation est une partie de la science technique appel&eacute;e Automatique. On consid&egrave;re
g&eacute;n&eacute;ralement que l'automatique (et donc la r&eacute;gulation) a d&eacute;but&eacute; dans les ann&eacute;es 1930, avec les
premiers asservissements de position et surtout une premi&egrave;re d&eacute;finition de la stabilit&eacute; ;
naturellement, des syst&egrave;mes &agrave; fonctionnement &laquo; autonome &raquo; existaient auparavant (les
automates), mais ils n'&eacute;taient pas th&eacute;oris&eacute;s. Apr&egrave;s ces premiers pas, tout s'acc&eacute;l&eacute;ra, avec le
d&eacute;veloppement des premi&egrave;res m&eacute;thodes de synth&egrave;se de correcteurs au cours de la d&eacute;cennie
1940-1950, puis d&egrave;s 1960, avec l'explosion de l'informatique.
Exemples :
Bras articul&eacute; pour inspection visuelle et recherche de fuite pour le Tokamak d'Iter.
T&acirc;che dangereuse
n&eacute;cessitant pr&eacute;cision et
fiabilit&eacute;
CAPSULEUSE AUTOMATIQUE LINEAIRE : couvercle &agrave; vis (Twist-off)
T&acirc;che r&eacute;p&eacute;titive, Cadence
&eacute;lev&eacute;e
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Commandes de vol primaires de l’Airbus A380
Pr&eacute;cision, Fiabilit&eacute;
2. Notion de Syst&egrave;me
Un syst&egrave;me est un ensemble …........................................................... pour accomplir une t&acirc;che
pr&eacute;d&eacute;finie. Il est affect&eacute; par une (ou plusieurs) variable(s) : les entr&eacute;es du syst&egrave;me. Le r&eacute;sultat de
l'action des entr&eacute;es est la r&eacute;ponse du syst&egrave;me caract&eacute;ris&eacute;e par l'&eacute;volution d'une ou plusieurs
variables : les sorties.
Les entr&eacute;es affectant un syst&egrave;me peuvent &ecirc;tres de diff&eacute;rentes natures :
•
la commande e(t) : elle a pour but d'exercer une action entra&icirc;nant le fonctionnement
souhait&eacute; du syst&egrave;me ;
•
la perturbation d(t) : il s'agit d'une entr&eacute;e particuli&egrave;re (car elle est ind&eacute;pendante de notre
d&eacute;cision) qui trouble le fonctionnement d&eacute;sir&eacute; du syst&egrave;me.
Un syst&egrave;me automatis&eacute; est un objet technique qui effectue un travail de fa&ccedil;on autonome.
Il est compos&eacute; de :
•
la …............................................ (cha&icirc;ne d'information) qui donne les ordres et re&ccedil;oit les
informations de l'ext&eacute;rieur ou de la partie op&eacute;rative. Elle peut se pr&eacute;senter sous 3 mani&egrave;res
diff&eacute;rentes : un bo&icirc;tier de commande, un microprocesseur (cerveau &eacute;lectronique), ou un
ordinateur
•
la …............................................ (cha&icirc;ne d'&eacute;nergie) qui effectue le travail. Autrement dit,
c'est la machine. C'est la partie qui re&ccedil;oit les ordres de la partie commande et qui les
ex&eacute;cute. Elle comporte les capteurs et les actionneurs.
•
…............................................... : elle permet de traduire le langage de la commande en
langage &quot;machine&quot; et inversement.
L’automatique est une science qui traite de la mod&eacute;lisation, de l’analyse, de l’identification et de la
…...................................................................... dynamiques. L’automatique permet de contr&ocirc;ler un
syst&egrave;me en respectant un cahier des charges (rapidit&eacute;, d&eacute;passement, stabilit&eacute;…).
Les objets que l’automatique permet de concevoir pour proc&eacute;der &agrave; l'automatisation d'un syst&egrave;me
(automates, r&eacute;gulateurs, etc.) s'appellent les automatismes ou les organes de contr&ocirc;le-commande
d'un syst&egrave;me pilot&eacute;.
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3. Syst&egrave;mes asservis
3.1. Commande d'un syst&egrave;me en cha&icirc;ne ouverte
Un syst&egrave;me en …........................................ est un syst&egrave;me qui ne comporte pas de contre-r&eacute;action
entre la sortie et l'entr&eacute;e. Classiquement, il est compos&eacute; du processus physique, d'un capteur pour
en mesurer la sortie et d'un actionneur pour agir sur la grandeur d'entr&eacute;e du processus.
Cette solution est envisageable dans le cas o&ugrave; le syst&egrave;me est parfaitement connu (ce qui est
th&eacute;oriquement impossible) et dans le cas o&ugrave; l'obtention d'une mesure de la sortie n'est pas
&eacute;conomiquement possible. L'exemple typique est celui de la machine &agrave; laver (le linge ou bien la
vaisselle) fonctionnant sur la base de cycles pr&eacute;-programm&eacute;s ne poss&eacute;dant pas d'informations
quant &agrave; la mesure du degr&eacute; de salet&eacute; (du linge ou bien de la vaisselle). Si une quelconque
perturbation l'affecte ou si le syst&egrave;me n'est pas parfaitement connu (poids ou type du linge,
quantit&eacute; de vaisselle ou qualit&eacute; de l'eau variable), le r&eacute;sultat escompt&eacute; peut varier sensiblement...
On peut repr&eacute;senter un syst&egrave;me en boucle ouverte par le sch&eacute;ma de principe suivant :
Un syst&egrave;me ….............................................., bien con&ccedil;u peut donner enti&egrave;re satisfaction, la sortie
obtenue &eacute;tant conforme &agrave; la sortie souhait&eacute;e, &agrave; partir d'une consigne donn&eacute;e.
Exemples :
1. Direction assist&eacute;e de v&eacute;hicule automobile : elle comprend, le volant, la transmission de
mouvement (m&eacute;canique), l'assistance (hydraulique ou &eacute;lectrique), les roues. Il s'agit bien
d'un syst&egrave;me &agrave; amplification de puissance, la puissance de commande, est amplifi&eacute;e par
l'assistance hydraulique pour obtenir la puissance de sortie.
2. Commande de la temp&eacute;rature d'une salle :
Les deux exemples pr&eacute;c&eacute;dents sont dits des syst&egrave;mes en boucle ouverte, o&ugrave; cha&icirc;ne ouverte. Il n'y
a pas de retour d'information de la grandeur de sortie.
3.2. Notion de perturbations
Cependant lorsqu'une perturbation ext&eacute;rieure intervient sur le syst&egrave;me, la valeur obtenue en sortie
peut &ecirc;tre tr&egrave;s diff&eacute;rente de la valeur souhait&eacute;e.
6-regulation.odt
4
Classe de terminale SI
Exemples :
1. Direction assist&eacute;e de v&eacute;hicule automobile : lors de rafales de vent ou d'efforts
intempestifs sur les roues, l'angle de braquage souhait&eacute; ne sera pas obtenu.
2. Commande de la temp&eacute;rature d'une salle : s'il y a apparition du soleil sur les vitres ou si
une fen&ecirc;tre s'ouvre, la temp&eacute;rature atteinte ne sera pas celle d&eacute;sir&eacute;e (e = T0 - T).
Dans ces deux exemples, on comprend facilement la n&eacute;cessit&eacute; d'une commande qui puisse
corriger cet &eacute;cart, pour automatiser le syst&egrave;me.
Remarque : dans l'exemple de la direction assist&eacute;e, l'&eacute;l&eacute;ment correcteur est l'homme, c'est lui qui
r&eacute;alise l'asservissement du syst&egrave;me en corrigeant l'angle de braquage des roues.
En r&eacute;sum&eacute;, la BO (boucle ouverte) poss&egrave;de les inconv&eacute;nients suivants :
•
On ne peut commander/asservir/r&eacute;guler des syst&egrave;mes instables,
•
Les perturbations ont des effets ind&eacute;sirables non compens&eacute;s,
•
Il est difficile d'obtenir une sortie poss&eacute;dant la valeur souhait&eacute;e avec pr&eacute;cision et rapidit&eacute;.
Ces probl&egrave;mes vont &ecirc;tre r&eacute;solus (ou sensiblement am&eacute;lior&eacute;s) par l'introduction de la notion de
boucle ferm&eacute;e (BF).
3.3. Solution face aux perturbations : le bouclage
Afin d'automatiser le syst&egrave;me (supprimer l'action humaine) on introduit une boucle de retour (ou
r&eacute;troaction). Le syst&egrave;me est alors appel&eacute; syst&egrave;me &agrave; retour ou syst&egrave;me …...................................
•
La boucle de retour, constitu&eacute;e de …...................................., permet d'&eacute;valuer la situation &agrave;
l'instant t et fournit un &eacute;tat de la sortie &agrave; la partie commande.
6-regulation.odt
5
Classe de terminale SI
•
Cet &eacute;tat de la sortie est analys&eacute; et …................................................. &agrave; celui de la sortie
attendue (li&eacute;e &agrave; la consigne).
•
La partie commande dispose alors des &eacute;l&eacute;ments pour &eacute;laborer un signal qui permet de
…...................................................... la partie op&eacute;rative afin de corriger l'&eacute;cart observ&eacute;.
Exemple : r&eacute;gulation de temp&eacute;rature d'une salle
La temp&eacute;rature souhait&eacute;e est la consigne (fix&eacute;e par un thermostat) est compar&eacute;e &agrave; la valeur
mesur&eacute;e par la sonde de temp&eacute;rature (thermocouple).
Le r&eacute;gulateur d&eacute;clenche alors une action correctrice, dont le sens et l'intensit&eacute; d&eacute;pendent de la
valeur et du signe de l'&eacute;cart entre la valeur souhait&eacute;e et la temp&eacute;rature de la pi&egrave;ce.
Conclusion : le sch&eacute;ma ci-dessous synth&eacute;tise la structure d'un syst&egrave;me automatis&eacute; boucl&eacute;.
On notera sur ce sch&eacute;ma la pr&eacute;sence d'un organe charg&eacute; d'effectuer la comparaison des signaux
d'entr&eacute;e (r&eacute;flexion encore appel&eacute;e r&eacute;f&eacute;rence ou consigne) avec la mesure. En r&eacute;alit&eacute; (dans la
pratique), on ne compare pas directement la consigne &agrave; la mesure mais plut&ocirc;t des tensions
repr&eacute;sentant ces deux grandeurs.
Avec la boucle ferm&eacute;e on introduit la notion …...............................................................
3.4. Syst&egrave;mes automatis&eacute;s asservis
Pour de tels syst&egrave;mes une mesure de la sortie est r&eacute;alis&eacute;e en permanence et sa valeur compar&eacute;e
&agrave; l'entr&eacute;e (sortie souhait&eacute;e) puis corrig&eacute;e. Ces syst&egrave;mes permettent d'obtenir toutes les
caract&eacute;ristiques n&eacute;cessaires aujourd'hui dans beaucoup de syst&egrave;mes pluri-techniques [Rapidit&eacute;,
Pr&eacute;cision, Stabilit&eacute;].
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Les asservissements sont class&eacute;s en deux familles : les syst&egrave;mes r&eacute;gulateurs et les syst&egrave;mes
asservis suiveurs.
•
Syst&egrave;mes …............................. : la consigne d'entr&eacute;e est fixe, ils sont destin&eacute;s &agrave; assurer
une sortie constante.
Exemple : R&eacute;gulation de temp&eacute;rature
•
Syst&egrave;mes …............................. ou en poursuite d'une loi de r&eacute;f&eacute;rence : la consigne d'entr&eacute;e
varie constamment et l'objectif est d'ajuster en permanence la sortie au signal d'entr&eacute;e.
Exemple : Cam&eacute;ra mobile mont&eacute;e sur un chariot appel&eacute; X-track
La retransmission d'&eacute;v&eacute;nements sportifs est un
enjeu majeur pour les diff&eacute;rentes cha&icirc;nes de
t&eacute;l&eacute;vision. Pour apporter plus de dynamisme &agrave; la
retransmission et pour mieux s'adapter &agrave; des
&eacute;preuves se d&eacute;roulant sur de grands espaces, de
nouvelles solutions de cam&eacute;ras mobiles sont
utilis&eacute;es.
Le r&ocirc;le de l'automaticien (charg&eacute; d'obtenir un syst&egrave;me r&eacute;gul&eacute;) sera multiple :
1. Instrumenter le syst&egrave;me : choisir les capteurs et actionneurs en fonction des besoins
physiques, de co&ucirc;t et de performances demand&eacute;es au syst&egrave;me.
2. D&eacute;terminer les relations entr&eacute;es-sorties du syst&egrave;me, des capteurs et des actionneurs. On
parlera d&egrave;s lors de :
•
mod&eacute;liser quand on s'attachera &agrave; d&eacute;terminer la structure math&eacute;matique de ces
relations.
•
identifier quand on s'int&eacute;ressera &agrave; calculer les coefficients du mod&egrave;le.
•
Synth&eacute;tiser une loi de commande (un correcteur) afin d'obtenir un syst&egrave;me performant :
pr&eacute;cis, rapide et stable, tout en s'affranchissant des influences n&eacute;fastes des
perturbations.
Le syst&egrave;me ainsi corrig&eacute; (asservi, r&eacute;gul&eacute;) devra assurer deux objectifs :
•
la poursuite : suivre une entr&eacute;e de consigne (r&eacute;f&eacute;rence). On d&eacute;sire asservir la sortie &agrave;
l'entr&eacute;e (la sortie doit &laquo; ressembler &raquo; le plus possible &agrave; l'entr&eacute;e) et ainsi assurer des
…............................... (…...................., …........................., ….................................).
•
La r&eacute;gulation : annuler (ou diminuer) les effets de la (ou des) ….....................................(s).
Un capteur est un organe qui transforme une grandeur physique quelconque en une autre
grandeur physique (g&eacute;n&eacute;ralement &eacute;lectrique) pouvant &ecirc;tre transport&eacute;e et trait&eacute;e plus facilement.
Par exemple, on peut trouver des capteurs de position, de vitesse, de d&eacute;bit, de temp&eacute;rature, de
pression, de niveau, de pH, de densit&eacute;, de masse, de conductivit&eacute;, d'oxyg&egrave;ne ou de gaz
carbonique, de concentration, etc...
Un actionneur est un organe qui est capable d'apporter de l'&eacute;nergie ou de la mati&egrave;re dans une
boucle de r&eacute;gulation, en fonction de l'information fournie par le r&eacute;gulateur (ou bien le correcteur).
Par exemple, un moteur &eacute;lectrique associ&eacute; &agrave; son amplificateur de puissance repr&eacute;sente un
actionneur. Les vannes et les pompes sont d'autres actionneurs...
On se placera dans le cas id&eacute;al en faisant les approximations suivantes :
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•
Les actionneurs n'introduisent ni retard, ni distorsion, mais on ne doit pas oublier qu'ils ont
une action limit&eacute;e par des saturations.
•
Le capteur est lui aussi suppos&eacute; excellent. Sa pr&eacute;cision et sa rapidit&eacute; sont deux crit&egrave;res
importants. On tiendra compte en r&eacute;gulation, des bruits (perturbations de sortie) qu'il est
susceptible d'introduire dans la cha&icirc;ne de r&eacute;gulation.
3.5. Repr&eacute;sentation d'un syst&egrave;me asservi
Un syst&egrave;me est g&eacute;n&eacute;ralement repr&eacute;sent&eacute; par un sch&eacute;ma fonctionnel sous forme de rectangle. Les
signaux d'entr&eacute;e appliqu&eacute;s &agrave; ce rectangle sont caract&eacute;ris&eacute;s par des fl&egrave;ches entrantes et annot&eacute;es.
L'action de ces entr&eacute;es produit de cette mani&egrave;re (causale) des effets, mesur&eacute;s par des signaux de
sortie, repr&eacute;sent&eacute;s par des fl&egrave;ches sortantes et annot&eacute;es.
# Le bloc fonctionnel : il repr&eacute;sente un composant ou une fonction math&eacute;matique, il met en
relation une information d'entr&eacute;e et une information de sortie. Le nom du bloc est g&eacute;n&eacute;ralement le
nom du composant (ou de l'op&eacute;rateur math&eacute;matique)
# Le point de comparaison / sommation : il r&eacute;alise les op&eacute;rations d'addition ou de soustraction.
#Liaisons et point jonction : les liaisons sont orient&eacute;es, les fl&egrave;ches sont obligatoires. A une
jonction, la variable de sortie d'un bloc est r&eacute;utilis&eacute;e &agrave; l'entr&eacute;e d'un autre bloc.
A partir des &eacute;l&eacute;ments graphiques d&eacute;finis pr&eacute;c&eacute;demment on peut &eacute;tablir le diagramme fonctionnel
global d'un syst&egrave;me boucl&eacute;. Pour un syst&egrave;me donn&eacute;, il s'agit d'une mod&eacute;lisation qui permettra
l'&eacute;tude du comportement de ce syst&egrave;me, et la conception de la commande afin de remplir la
fonction impos&eacute;e par le cahier des charges.
Cha&icirc;ne d'action : constitu&eacute;e d'un pr&eacute;amplificateur, d'un amplificateur, d'un ou plusieurs
actionneurs, et du syst&egrave;me dynamique. L'actionneur est la partie &quot;muscl&eacute;e&quot; du syst&egrave;me asservi.
•
Grande sensibilit&eacute; (du fait de l'amplification).
•
Manque de fiabilit&eacute; (les perturbations entra&icirc;nent des modifications de la sortie).
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Cha&icirc;ne de r&eacute;action : constitu&eacute;e d'un capteur, qui convertit la grandeur de sortie en une grandeur
homog&egrave;ne &agrave; la consigne d'entr&eacute;e.
•
Cette cha&icirc;ne doit &ecirc;tre fid&egrave;le, en g&eacute;n&eacute;ral xr est directement proportionnel &agrave; y.
Comparateur : effectue la diff&eacute;rence ε entre x et xr. On associe souvent un correcteur au
comparateur. Il g&eacute;n&egrave;re l'ordre de commande, c'est l'organe &quot;intelligent&quot;. En pratique c'est un
dispositif &eacute;lectronique (analogique) ou un calculateur num&eacute;rique.
Remarques :
•
Lorsque la sortie est homog&egrave;ne &agrave; la grandeur d'entr&eacute;e. On peut donc boucler le syst&egrave;me
simplement ; le syst&egrave;me est dit &agrave; retour unitaire.
•
Les perturbations (qui agissent principalement sur la cha&icirc;ne d'action), seront introduites &agrave;
l'aide d'un sommateur.
3.6. Exemple de sch&eacute;ma-blocs fonctionnel d'un syst&egrave;me
Nacelle a fl&egrave;che t&eacute;lescopique : les nacelles sont
utilis&eacute;es pour effectuer des travaux en hauteur et
&eacute;viter l'utilisation d'&eacute;chafaudages. Ces syst&egrave;mes
sont autopropuls&eacute;s et permettent donc &agrave; l'op&eacute;rateur
plac&eacute; dans le panier de commander non seulement
la hauteur, le pivotement, mais &eacute;galement de piloter
la translation de la nacelle pour atteindre les zones
de travail.
L'&eacute;tude propos&eacute;e porte sur une nacelle de type
fl&egrave;che t&eacute;lescopique, et plus pr&eacute;cis&eacute;ment sur le
dispositif de compensation par asservissement de
niveau : il s'agit donc d'un asservissement de
position. Pour maintenir le panier horizontal lors du relevage, on utilise comme actionneur un
v&eacute;rin hydraulique. Sa commande est asservie. Ceci permet le maintien horizontal du panier lors du
relevage mais &eacute;galement si la nacelle se d&eacute;place sur un sol un peu accident&eacute;. Lors du transport de
la nacelle sur une plate-forme, on peut incliner le panier pour r&eacute;duire l'encombrement. Pour
effectuer certains travaux, l'op&eacute;rateur peut souhaiter incliner le panier.
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Composants de l'asservissement :
Cha&icirc;ne d'action :
•
Un distributeur hydraulique d&eacute;livre un d&eacute;bit pour alimenter le v&eacute;rin hydraulique.
•
Un v&eacute;rin hydraulique agit sur la position angulaire du panier (y compris l'op&eacute;rateur et le
mat&eacute;riel embarqu&eacute;), par l'interm&eacute;diaire d'une cha&icirc;ne cin&eacute;matique.
Partie commande :
•
Un inclinom&egrave;tre (Cha&icirc;ne de r&eacute;action) fournit une tension Mθ(t) proportionnelle &agrave; la position
angulaire θ(t) du panier.
•
Un comparateur qui &eacute;labore l'&eacute;cart : ε = θc(t) - θ(t)
•
Un correcteur qui adapte le signal d'&eacute;cart afin de fournir la tension de commande du
distributeur hydraulique.
Enfin la consigne angulaire θc(t) est donn&eacute;e en degr&eacute;s, elle est convertie en tension uc(t) pour
pouvoir &ecirc;tre compar&eacute;e &agrave; l'information fournie par l'inclinom&egrave;tre. Les perturbations (rafale de vent,
accident de terrain) sont mod&eacute;lis&eacute;es par une modification de la position angulaire du panier, &agrave;
l'aide d'un sommateur.
Le sch&eacute;ma-blocs associ&eacute; au dispositif de compensation est le suivant :
4. Classifications des syst&egrave;mes
On sait qu'&agrave; chaque cha&icirc;ne fonctionnelle d'un syst&egrave;me correspond une cha&icirc;ne d'information et une
cha&icirc;ne d'&eacute;nergie. L'automatique s'int&eacute;resse &agrave; la cha&icirc;ne d'information.
Les syst&egrave;mes automatis&eacute;s vont alors &ecirc;tre class&eacute;s en fonction de la nature des informations de
commande ou de mesure, et &eacute;galement en fonction de la nature du traitement de ces informations.
4.1. Syst&egrave;mes automatis&eacute;s &agrave; logique combinatoire
Pour un tel syst&egrave;me les sorties d&eacute;pendent exclusivement d'une combinaison des entr&eacute;es, sans
prendre en compte &quot;l'histoire&quot; du syst&egrave;me. A un &eacute;tat d'entr&eacute;es, correspond un et un seul &eacute;tat en
sortie. Aucune m&eacute;moire des &eacute;tats pr&eacute;c&eacute;dents des entr&eacute;es et des sorties n'est conserv&eacute;e.
L'information logique est trait&eacute;e de mani&egrave;re
instantan&eacute;e. Les grandeurs y sont manipul&eacute;es
sous formes d'&eacute;tats binaires, ce qui justifie
l'utilisation de l'alg&egrave;bre de BOOLE, et des
notions li&eacute;es au codage de l'information.
6-regulation.odt
10
Classe de terminale SI
Exemple : Afficheur sept segments
L'information, chiffre compris entre 0 et 9, est fournie par un nombre binaire sur 4 bits, soit pour
notre afficheur quatre entr&eacute;es (E0, E1, E2 et E3) et en sortie les segments seront allum&eacute;s ou
&eacute;teints. Pour chaque combinaison des quatre entr&eacute;es, doit correspondre un et un seul &eacute;tat des
sorties, correspondant &agrave; l'affichage correct de l'information.
Exemple : Multiplexage
Les multiplexeurs permettent de regrouper en s&eacute;rie sur une voie les signaux venant de n voies
en parall&egrave;les. Les d&eacute;multiplexeurs permettent d’aiguiller vers n voies en parall&egrave;le les signaux
venant en s&eacute;rie d’une voie.
Les multiplexeurs Les multiplexeurs poss&egrave;dent :
•
N=2n entr&eacute;es d’information,
•
n entr&eacute;es d’adresses,
•
une sortie S,
•
une entr&eacute;e de validation.
L’entr&eacute;e de validation : elle permet d’autoriser ou
non le fonctionnement du multiplexeur. Lorsque le
fonctionnement du multiplexeur n’est pas autoris&eacute;
alors la sortie S est fix&eacute; &agrave; un niveau logique fixe ou
&agrave; un &eacute;tat haute imp&eacute;dance (dans le cas de circuits
&agrave; sorties &agrave; trois &eacute;tats).
Les entr&eacute;es d’adresses : elles permettent de
s&eacute;lectionner l’entr&eacute;e d’information qui doit &ecirc;tre
transmise &agrave; la sortie. Pour s&eacute;lectionner l’entr&eacute;e
d’information D4 il faudra imposer le nombre
d&eacute;cimal 4 cod&eacute; en binaire sur les entr&eacute;es
d’adresses soit 0100.
L’&eacute;tude de ces composants se fait par une
exploitation de la documentation constructeur, du
symbole et de la table de v&eacute;rit&eacute;.
Exemple du circuit 74LS251 : multiplexeur 8 vers 1
Exemple : Les d&eacute;multiplexeurs
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On s&eacute;lectionne un sortie par les
entr&eacute;es d’adresses. Pour s&eacute;lectionner
la sortie S4 il faudra imposer le
nombre d&eacute;cimal 4 cod&eacute; en binaire sur
les entr&eacute;es d’adresses soit 0100.
L’&eacute;tude de ces composants se fait par une exploitation de la documentation constructeur, du
symbole et de la table de v&eacute;rit&eacute;.
Exemple du 74LS238 : d&eacute;multiplexeur 3 vers 8
Les entr&eacute;es A, B, C sont les entr&eacute;es d’adresses A &eacute;tant le bit de poids faible et C &eacute;tant le bit de
poids fort.
Les sorties sont actives sur niveau haut (si la sortie est s&eacute;lectionn&eacute;e on a un niveau haut, sinon
elle est au niveau bas).
Pour valider le circuit il faut que l’entr&eacute;e
soit
Exemple : Les multiplexeurs – d&eacute;multiplexeurs analogiques
Ce type de composant permet de transmettre plusieurs signaux analogiques sur un m&ecirc;me fil
(multiplexeur analogique).
Le fonctionnement est r&eacute;versible, c’est &agrave; dire que la sortie peut jouer le r&ocirc;le de l’entr&eacute;e et les
entr&eacute;es jouer le r&ocirc;le de la sortie (fonctionnement en d&eacute;multiplexeurs).
Exemple de circuit MC14501B : multiplexeur d&eacute;multiplexeur analogique 8 voies
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Lorsque la liaison est r&eacute;alis&eacute;e entre une entr&eacute;e et la sortie, le mod&egrave;le &eacute;quivalent est une
r&eacute;sistance d’une centaine d’ohms (souvent appel&eacute;e RDSON, ron,…). Sa valeur exacte se trouve
dans la documentation constructeur du composant.
4.2. Syst&egrave;mes automatis&eacute;s &agrave; logique s&eacute;quentielle
Qualifi&eacute; de syst&egrave;me &agrave; m&eacute;moire g&eacute;n&eacute;ralis&eacute;e, les sorties du syst&egrave;me sont &eacute;labor&eacute;es &agrave; partir d'un
ensemble de signaux logiques, mais d&eacute;pendent aussi de la chronologie des &eacute;v&eacute;nements logiques.
&quot;L'histoire&quot; du syst&egrave;me est prise en compte.
En effet les &eacute;tats pr&eacute;c&eacute;dents des entr&eacute;es et des sorties sont m&eacute;moris&eacute;s, et influent sur l'&eacute;volution
du syst&egrave;me. A une combinaison d'entr&eacute;es, peuvent correspondre plusieurs combinaisons des
sorties.
Exemple : Panneau d'affichage publicitaire Trivision
L'affichage fait l'objet d'une commande s&eacute;quentielle.
Il s’agit de pr&eacute;senter alternativement 3 messages publicitaires sur un m&ecirc;me panneau par un
syst&egrave;me m&eacute;canique.
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Commande :
Elle est assur&eacute;e par l’interm&eacute;diaire d’un automate programmable. Ce dernier assure :
•
La gestion du temps d’affichage.
•
La prise en compte de l’&eacute;clairage.
•
La commande des moteurs par l’interm&eacute;diaire de relais statiques.
Affectation des entr&eacute;es et des sorties de l’automate programmable
Grafcet de fonctionnement :
6-regulation.odt
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