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I) METHODOLOGIE.


     Exemple : Percer une pièce                                                             Exemple : Plaque de tôle



                                                               Exemple : Une perceuse

La compréhension du fonctionnement des systèmes automatisés complexes ne se réduit pas à une simple approche matérielle ( inventaire des composants ).

Le système automatisé peut-être appréhendé selon 3 approches complémentaires :

- Approche fonctionnelle ( actigramme )

- Approche temporelle ( grafcet )

- Approche matérielle ( schéma, dessin technique )

II) STRUCTURE D’UN SYSTEME AUTOMATISE.




- La partie opérative ( PO ) exécute les actions ou tâches opératives qui transforment la matière

  d’oeuvre ( plaque de tôle ) et produisent la valeur ajoutée ( plaque de tôle percée )

- La partie commande ( PC ) traite les informations issues de la partie opérative et du pupitre et 

  élabore les ordres qui sont ensuite dirigés vers la PO et le pupitre de commande.

- Le pupitre de commande permet à l’opérateur de diriger le système.

III) GENERALITES.

1) Définition.

Le GRAFCET ( graphe de commande des étapes et des transitions ) est un outil graphique de

représentation des parties commande élaboré par l’ AFCET ( association française pour la 

cybernétique économique et technique ) en 1977 et normalisé en juin 1982.

Il est utilisable au niveau de la conception, de la réalisation et de la maintenance d’un système.

Les règles de représentation et d’interprétation du grafcet sont définies par la norme NFC 03 190.

2) Avantages.

- Il facilite la compréhension du cahier des charges et en donne une représentation très 

  rigoureuse.

- Il permet d’envisager tous les modes de marche.

- Il facilite la compréhension du système, la mise au point, la maintenance et l’évolution futur du

  système.

IV) DESCRIPTION GENERALE DU GRAFCET.



















- Etape initiale : elle caractérise l’état repos du système.

- Etape : elle caractérise à un instant donné l’état actif ou inactif de la partie commande.

- Action : elle correspond aux ordres émis par la partie commande.

- Transition : elle caractérise la possibilité d’évolution entre 2 étapes.

- Réceptivité : elle correspond aux informations que reçoit la partie commande.

- Etiquette : elle caractérise l’emplacement où sont inscrites les actions.

- Liaison orientée : elle relie les étapes aux transitions et les transitions aux étapes 

                                ( du haut vers le bas ).

Remarques :

- une seule transition doit séparer deux étapes.

- une transition indique la possibilité d’évolution entre deux étapes.

- à chaque transition est associé une condition logique appelée « réceptivité ».

- les actions sont toujours associées à une étape.

- la lecture du grafcet se fait du haut vers le bas ( dans le cas contraire celui-ci est précisé par

  une flèche ).

V) REGLES D’EVOLUTION DU GRAFCET.

Aux règles d’écriture et de représentation s’ajoutent les règles d’évolution afin de préciser les

conditions pour lesquels les étapes sont actives ou inactives.

Règle N°1: INITIALISATION

La situation initiale du grafcet caractérise le comportement de la partie commande vis à vis de la partie opérative et correspond aux étapes actives au début du fonctionnement.

Règle N°2: FRANCHISSEMENT D’UNE TRANSITION
Le franchissement d’une transition ne peut se produire que :

- lorsque la transition est validée

- lorsque la réceptivité associée à cette transition est vraie

Lorsque ces 2 conditions sont réunies, la transition devient franchissable et est obligatoirement

franchies.

Règle N°3: EVOLUTION DES ETAPES ACTIVES
le franchissement d’une transition entraîne simultanément l’activation de toutes les étapes

immédiatement suivantes et la désactivation de toutes les étapes immédiatement précédentes.

VI) LES DIFFERENTS NIVEAUX DE REPRESENTATIONS

1) Grafcet « point de vue système ».

Il s’agit d’une description de la succession des tâches qui contribuent à produire la valeur ajoutée

par rapport à la matière d’oeuvre ( produit ).

Il correspond à un graphe de coordination des tâches décrivant le procédé de manière très générale sans présager des moyens techniques mis en oeuvre pour les réaliser.

APPLICATION : La perceuse automatisée
a) actigramme.
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b) Cycle décrit par la perceuse.

Suite à une impulsion sur le bouton poussoir départ cycle ( DCY ), la broche est mise en rotation

et le mandrin descend à grande vitesse du capteur P0 jusqu’au capteur P1.

Puis il termine sa descente en petite vitesse afin d’effectuer le perçage jusqu’au capteur P2 de fin

de perçage. 

Puis à la fin du perçage, le mandrin remonte à grande vitesse jusqu’au capteur P0 et la rotation de la broche s’arrête.








GRAFCET POINT DE VUE SYSTEME











Remarque : on utilise obligatoirement un verbe d’action dans les étiquettes ( ex : percer )

2) Grafcet « point de vue partie opérative ».

Ce type de représentation est aussi appelé grafcet des spécifications fonctionnelles.

Il décrit le comportement de la partie commande pour obtenir une évolution de la partie opérative

sans tenir compte de la technologie qui sera retenue pour les capteurs, les préactionneurs et les

actionneurs.

Le document 1 montre la représentation de ce grafcet.

3) Grafcet « point de vue partie commande ».

Ce type de représentation est aussi appelé grafcet des spécifications technologiques.

Ce grafcet prend en compte les choix technologiques des actionneurs, des pré-actionneurs et des

capteurs.

Il définit la chronologie des échanges de la partie commande avec la partie opérative et le dialogue

avec l’opérateur.

Il faut donc établir une liste des appareillages utilisés dans le fonctionnement du système.

	capteurs et bouton poussoir
	
	actionneurs et pré-actionneurs

	nom
	rôle
	
	nom
	rôle

	P0
	position haute perceuse
	
	KM1
	descente GV

	P1
	position fin d’approche GV
	
	KM2
	descente PV

	P2
	position basse fin de perçage
	
	KM3
	rotation de la broche

	DCY
	départ cycle
	
	KM4
	remontée GV
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