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Généralités sur les systemes asservis




Comparaison vannes
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Introduction
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Généralités sur les systemes asservis
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Généralités sur les systemes asservis

Introduction
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Chapitre 1

Généralités sur les systemes asservis

1. Définition d‘un systeme asservis ou bien un systeme de
commande : (Control system)

Un systeme de commande est un assemblage de
constituants physiques branchés ou reliés les uns aux
autres de telle sorte qu’ils puissent se commander, se
diriger ou se régler lui-méme, ou bien commander, diriger
ou régler un autre systeme

PSA.'L///,@LEJ‘.@J!J:'I

IS L Lah Aot e Adlida 43l b S jal S g e ga pSadll s
aUAT Jaanl g 4 o8 g aSadll ol Lgd Lagd Joaadll g A sill g aSalll (a LgdSay
Al

The original definition

A control system is an arrangement of physical components connected or related in
such a manner as to command, direct, or regulate itself or another system.
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Chapitre 1

Généralités sur les systemes asservis

. Classification des systémes de commande : p$33 4abil cisiai

1.Systeme de commande a boucle ouverte.
2.Systemes de commande a boucle fermée.

> 1.Le systeme de commande a boucle ouverte (Open loop
system) est un systeme ou le signal de commande est

indépendant du signal de sortie. En général tous les systemes a
minuterie.

B o A8 Aliius Lgd aSatl) 3 L) (o8 Aaliil 4 4a gila aSald B )y aSadl) dakil v/
ASla g3 oY) Al gl 3aAd) dualaa Jia cibipey Jaidd Al AR JS Lagas ) Jlag z Al

Signal De -------------------------

l l : :
Commande | ETOTTEIR Processus Physique | . Signal de sortie
?Saﬂ\ 3l [ & aall ( ?M\) . B 3l

L

Systéme en BO 4 sido aSai 5 jly alhii
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Chapitre 1

Généralités sur les systemes asservis

. Classification des systémes de commande : »$>-/ dobiil dsiasi

1.Systeme de commande a boucle ouverte.
2.Systemes de commande a boucle fermée.

> 1.Le systeme de commande a boucle fermée (Closed loop
system) est un systeme ou le signal de commande dépend
d’une facon ou d’'une autre du signal de sortie et présente une
relation systématique qui compare entre le signal de sortie et la
consigne.

s AL gl A8k Ao ja Lgad aSadll 3 LA 0585 Akl 4 Allea aSad 3l aSadll daki] v
A g g pall BLENN 5 Al B LAY Cm il JS (S g, Al 8 LA

Signal De _
Co mand.e ............... Sortie du
processus

Consigne I@
Régulateur ]—>[ Actionneur »[Processus Physm+ =>
................. |

Capteurs

Ecart ou érrer

Systéme en BF 4ilioasais Jy alhi n



Chapitre 1

Généralités sur les systemes asservis

Exemple : Le chauffage a gaz : une température désirée / une
mesure de la température de la chambre / une thermostat qui
commande le flux de gaz.

. Classification des systémes de commande : S>3l Lobiif Civiai
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Généralités sur les systemes asservis
Le résumeé nécessaire

W dadif

. Automatisation d’un processus :

’automatisation d’un processus consiste a transformer sa conduite manuelle en
un systeme fonctionnant completement (ou partiellement) indépendamment de de
tout étre humain ) } }

54l 8ol ¢ A0S o Lt Jiiuaa plIBS M) (5 g 413 pUIRS (305 (o plUAY) A

4. Analyse fonctionnelle de l'automatisation d‘un processus

Lo allii daad¥ i ol (fulail)

Etapel : L A9¥ & gl
a.Description du processus a réguler................ccccecvvnincniecnnnn. 4 aSadll 3 yal) AaN Chuag |
b.Schema fonctionnel de chaque element du systeme.alalll jalis (e waie JS) LA g bbia a) o
Etape 2: LN 3 phai )l

Description du processus vue par I’automaticien. . .. GSla gl ol Al B g g (e plIl i
Etape 3 : L) 5 sty

Dessin du schéma bloc représentant I’ensemble de la boucle d’asservissement
aallaay! eS&m 309 Jhay Lfﬁ‘ L",JL),\M Jalai ol )
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Chapitre 1
Généralités sur les systémes asservis

4. Analyse fonctionnelle de l’atﬂtomatisation d‘un processus
[ - ,.atﬁ.f Laady g.g,-ﬁ ) o) (hdail)

Etape 1 : a. Description du processus a réguler

dq ASadl) 3 yall AUl Chia g

v" Nom du processus lui-méme AN dyansd
v Définir les grandeurs d’entrée : (commandes et perturbations) et de sorties :

A i g (Ul eddll g aSadll) AUBIH Jalda Jaal
v Dessiner le schéma fonctionnel du processus physique

?‘l..sx g & l.J !l a MJ
Entrées/ { Sorties /
Inputs Outputs.
JAlaal) z oA

Remarque: Le systéeme peut avoir une seule entrée et une seule sortie, ¢’est un
systeme dit SISO (Singal Input, Single Output) ou MIMO avec plusieurs
entrées et plusieurs sorties (Multi Inputs, Multi Outputs). On s’intéresse dans

ce cours aux systemes SISO.
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Généralités sur les systemes asservis

4. Analyse fonctionnelle de I'aufomatisation d‘un processus
L albi daady b gl (Ladail)]

Etape 1 : b. Schéma fonctionnel de chaque élément du systeme

A palie Ga pals JS) [Auk g hbda am )

v' Le transducteur d’entrée : capteurs, actionneurs, comparateurs, régulateurs
ceoaSadall ¢y el & jaal) | ubead) 6% o) ¢Sy 3 3LEY) Jaay”

Consigne
Transducteur d’entrée II.:?:gﬁsciI;ne Image de
s+ we s o a ! . la sortie
?ﬁ)‘d‘ OJ%HN‘ °JL“¥‘ JJN 4_.,‘99)‘3\ 3JWY\ sJJ*a Sortie du ; Capteurs
Al i B L) T B ) B s
Signal Transducteur d’entrée E Entrée
De 4 . 3% Du
Command J QS Processus
aSa) 3 L) AU JAalf 3 L)
Ecart G, .
Image de + A [ Regulateur ]% Signal de commande
La consigne asadial) aSadl) 3 L)
gt 5 LA 50 R
Image de
la sortie
- A B LA 3 e
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Généralités sur les systemes asservis

4. Analyse fonctionnelle de I'automatisation d‘un processus
s aldii daad¥ 4l ol [fudall]
Etape 2 : Description du processus vu par l'automaticien
5-‘\%:1.6533333 EQ.“)ES%JQA@M\ —ia g
v C’est le processus physique munis de ses capteurs et actionneurs.
Uz g AU aa JalSs Saa iy judll AL s 3l

Perturbation
Wl Sortie d
ortie du processus
—> ALl 7 43

Signal de _;I Actionneur Processus Physique - Image de la sortie
Colmpgnde I & jaal) / The Plant -> . £ A 8 5
eSLm o) ! . ‘l’:‘w‘ ?m‘ I
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Chapitre 1
Généralités sur les systémes asservis

4. Analyse fonctionnelle de l’atﬂtomatisation d‘un processus
L ?LEJ Laady g.g,-ﬁ ) o) (hdail)
Etape 3 : Dessin du schéma bloc représentant I'ensemble

de la boucle d‘asservissemen
Z.ALA%‘J\ eS&U\ 3,09 Jiag ‘533\ Q,SQQM Jalai ol )

Signal De Commande Perturbation

Sortie du
processus

___________ . . * == = = = = =1 Tmage de
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Chapitre 1

Généralités sur les systemes asservis

4. Analyse fonctionnelle de l'automatisation d‘un processus

o alli7 daad¥ 4uli gt [fudai

marques

v Les deux grandeurs comparées doivent étre homogeénes
v'Le comparateur n’est pas toujours un composant localisé, il figure la comparaison
réalisée quelque part.
v'Une perturbation est une entrée du systéme qui agit sur la sortie et elle n’est pas
controlable par I’opérateur, elle dépend de I’environnement.
v'Le signal de commande est & la disposition du P’opérateur pour piloter le
processus.
v'Le capteur de sortie, a en général une constante de temps trés petite devant celle
du processus, il est incorporé au processus a piloter il donne I’image de la sortie
v/Si le gain du capteur est k Signal de la sortie =Image de la sortie/ K
dilata 088 O g 43 Mal clasliv
s Layl 7ol les 08 i 98 o lydka LS e Gl 0Bl
Gl Ladl (Gl Jaladall Gl (1 4g aSadl) (Say Vg A i o i aUBIN Jhaa 4 (g gl B L)V
Aol dipll
SURI A asanll dima cialaay Lgdiand diSey Jalaial) Jglita 8 4 aSadll § LSV
g any) AT aa Al o AUBI (e ) iy A3 0a 12 e e S 4l 7 A 3 LAY ubed )V
oAl
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Chapitre 1

Généralités sur les systemes asservis

Pour asservir ou commander un systeme on a besoin d'un
modele qui représente ce systeme

AN 13A Jiay misal 9h 43l Eliad L gl e ol (A psali ()

Modele du systeme a asservir
z 3 galll

= >

‘Equations différentielles. ©

-Approximation Linéaire -g

(développement en sériede | 5

Taylor) v

‘Block de diagrammes il>

Outils
(Transformée de Laplace)

Systeme a asservir

systeme

it

Sortie du systeme

Entrée de Cinmande
\ 4
Entrée de Commande
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