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I) définition d'un système technique.

Un système technique est un ensemble d'éléments solidaires et artificiels, organisés en fonction d'une finalité qui est d'exercer une activité sur une ou plusieurs matière d’oeuvre pour satisfaire un besoin.

Un système est caractérisé par son contenu et les relations qu'il a avec l'extérieur. 

C'est donc un ensemble identifiable, ayant une fonction clairement définie, doté d'une structure qui évolue dans le temps, et dans un environnement, pour une finalité.

Il est important de bien identifier les limites du système et les éléments qui le constituent et qui en font une entité organisée : il faut donc définir sa frontière. 

II) Caractéristiques d'un système. 

1) Finalité et besoin.

La finalité d'un système justifie son existence et ne peut être définie qu'en fonction de 

ce sur quoi agit le système, et qu'il modifie pour répondre à un besoin. 

Un système qui ne répond à aucun besoin est parfaitement inutile. 

2) Environnement et matière d'œuvre.

L’environnement du système est ce qui lui est extérieur lorsqu'il a été isolé par sa frontière.

Un système agit sur la partie de son environnement qui est modifiée, et que l'on appelle la matière d’oeuvre, en fonction de l'état des autres éléments extérieurs. 

 La matière d’oeuvre peut être constituée de produits, d'énergies ou d'informations. 

3) Valeur ajoutée. 

La valeur ajoutée est définie comme la modification apportée à la matière d’oeuvre entre l'entrée et la sortie du système. 

La matière d’oeuvre ne peut être que transformée ou déplacée. 

III) Modélisation d'un système.

Le système étant défini, c'est à dire limité par sa frontière on peut identifier : 

- sa finalité que l'on appelle aussi sa fonction d’usage. 

- ses éléments constitutifs qui supportent la fonction. 

- la matière d’oeuvre sur laquelle s'exerce son activité. 

1) Modélisation.
( voir document 1 )

2) Les contraintes d’activité.

a) Contrainte énergétique W.

La contrainte énergétique W est la première des contraintes capables de conditionner l'activité d'un système ( ou d'une fonction ) .
L'activité de tout système est contrainte par les propriétés de son alimentation en énergie.

Les supports d'activités matériels qui ont besoin d'énergie pour modifier la matière d'oeuvre, transforment les qualités de cette énergie.

Exemple : présence de l'alimentation de la partie commande d' un variateur de vitesse.

b) Contrainte de configuration C.

Cette contrainte est définie lors de la première mise en service d'un système ( ou d'une fonction). Elle permet par la suite le bon fonctionnement du système. 

Exemples : 

- choix du couplage d'un moteur asynchrone. 

- choix du fonctionnement en boucle ouverte pour un convertisseur. 

c) Contrainte de réglage R. 

La contrainte de réglage exprime une modification d'un paramètre sans changer la nature de l'activité du système.

Exemple : réglage de l'intensité de déclenchement des relais thermiques en fonction du In

moteur.

d) Contrainte d'exploitation E.

Les contraintes d'exploitation modulent l'activité du système au cours du temps pour 

permettre le bon fonctionnement du système. 

Exemple : réglage de la vitesse d'un moteur lors d'une phase d'accélération. 

IV) La décomposition fonctionnelle ou analyse descendante.

Au même titre qu'un grafcet, qui permet l'analyse du fonctionnement d'un système en fonction du temps ( analyse temporelle ) , ou d'un schéma qui correspond à une analyse matérielle de ce même système, la décomposition fonctionnelle permet l'analyse des fonctions, et des relations entre fonctions, ces différentes fonctions constituant le système étudié.

V) Identification des principales sous-fonctions d'un système électrotechnique.

La décomposition fonctionnelle ( analyse descendante ) des systèmes électrotechniques est caractérisée par des sous-fonctions que l'on retrouve dans la plupart de ces systèmes. 

Ces sous-fonctions sont détaillées ( voir document 2 ) et correspondent au premier niveau de décomposition ( diagramme de premier niveau A-O ) . 

VI) EXEMPLE.

Le document 3 montre le diagramme A-0 d’une perçeuse automatique.



















































































































