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connaissance : systemes embarqués

Un systéme embarqué est un systéme électronique et informatique autonome capable de souvent
réagir en temps réel et de réaliser des taches précises (déplacements, préhension...). Il est intégré dans
un objet et permet , a partir d’'un ordinateur (microprocesseur, mémoires, carte mere, alimentation
électrique autonome...) de ses propres capteurs, ses actionneurs, et d’'un logiciel stocké dans sa
mémoire, d’assurer un fonctionnement autonome.

Le robot aspirateur est capable de nettoyer les sols
et « mémoriser » la taille des pieéces et obstacles
rencontrés sur son passage afin de les éviter et
d'optimiser les temps de parcours.

Lle robot programmable exécute le
programme qui a été téléchargé dans
sa mémoire. || peut suivre une route,
éviter des obstacles, jouer de la
musique...

La voiture sans conducteur est capable
de transporter des wusagers sur
n‘importe quelle route en toute
autonomie et sécurité,

le drone est capable de corriger sa
position, de se stabiliser en restant en vol
stationnaire. |l exécute aussi en temps réel
les ordres envoyés par la radiocommande.

Le systéme embarqué permet aux objets de réaliser des taches prédéfinies a I’avance (intelligence
artificielle faible) ou de rendre I'objet plus autonome, capable d’apprendre et de modifier son programme
interne (intelligence artificielle forte) comme un robot aspirateur de derniére génération. Elle se compose d’un
programme stocké dans la mémoire d’un ordinateur embarqué.
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L’interface est associée a la partie commande du systéme. D’un coté les capteurs sont connectés aux
entrées de l'interface et d’un autre les actionneurs aux sorties. L'interface permet en partie d’assurer la
fonction communication de la chaine d’information, ainsi qu’une partie de la fonction transfert.
Concrétement, elle recoit les informations ces capteurs et transmet les ordres aux actionneurs.
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maison (centrale d’ambiance)
assurant 'interface homme-
machine

Une interface permet d’établir une communication et assurer le dialogue entre deux éléments :

« Soit entre ’lhomme et le systéme « interface homme-machine ». Elle va permettre a I'utilisateur de
communiquer avec le systéme grace a un pupitre, écran, voyant, ....

« Soit entre la chaine d’information (capteurs) et la chaine d’énergie (actionneurs).
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Dans les systémes automatisés, on trouve des interfaces (associées a la partie commande du sytéme)
qui font le lien entre les capteurs (acquisition du signal) et les actionneurs qui réalisent. I'action
(transformation de I'énergie)

Capteur : Les capteurs se trouvent a I'entrée de la chaine d’information : fonction acquérir. lis
recoivent les informations extérieures au systéme y compris les consignes des utilisateurs et les
transmettent a I'interface qui va traiter les informations.

Capteur infrarouge : détection des
personnes

Capteur Ultrason :
détection d'obstacle

Capteur de mouvement
infrarouge

Le micro-rupteur a galet est
contacté quand la porte s‘ouvre et

« appuie sur le galet »

Un capteur réalise I'acquisition d’'une grandeur physique (température, luminosité, présence, distance, ...)
qu’il transforme en un signal logique, analogique ou numérique afin qu’il puisse étre traité par la partie
commande (ordinateur+ programme) du systéme.




L’actionneur : il se situe dans la chaine d’énergie pour assurer la fonction conversion. Il transforme
I’énergie d’entrée pour réaliser « I'action » commandée depuis la chaine d’'information.

Motoréducteur :

Le moteur (de la roue) va conwertir le courant électrique
des batteries en énergie mécanique (mouvement de
rotation)

Le réducteur (les engrenages) vont ensuite modifier la
vitesse de rotation de axe du moteur, en général pour la

ralentir et donner plus de force A la roue du robot.

ll La LED permet de
i convertir 'énergie

électrique en lumiére

Lle moteur électrique permet de faire
tourner les pales du drone. Le moteur va

convertir I'électricité en énergie mécanique le Servomoteur, ici branché sur le boitier
correspondant 3 la rotation de laxe du Groomy, est un systéme motorisé qui converti
moteur. (...} et entrainer les engrenages des I'énergie électrique en une rotation, dont
pales. laction mécanique des pales I'angle est choisi précisément et qui peut le
(poussée) sur lair permet au drone de maintenir.

s'élever.

L’actionneur est I'organe de la chaine d’énergie qui va réaliser la conversion de I'’énergie pour réaliser une
action. Par exemples, le moteur transforme I'’énergie électrique en énergie mécanique pour assurer un
mouvement, la LED transforme I'’énergie électrique en lumiére pour signaler un évenement.
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Représentation de la chaine d’information et de ses trois blocs fonctionnels
Consignes

utilisateurs Acquérir

.-’ e Capteurs

Traiter Communiquer | =4 Signaux pour
e Automote o LEDs Jobc ‘ I'utilisateur
programmable ' * Cordons de
(interface de communication

-t commande) vers la chaine | O'd':"s

’ -’ vers la

nformations dénenas Chaine
extérieures d’Energie

I ! i !
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Capteur fin de course (portail)
—

w

Capteur ultrasons (robot) Cartes électroniques Leds et cordons

La chaine d’information est la partie du systéme qui capte I'information et qui la traite avant de
la communiquer a la chaine d’énergie. Elle est composée de trois fonctions élémentaires ou blocs
fonctionnels:

. Acqueérir

. Traiter

. Communiquer
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Consignes de:

Informations propres au systéme

.................

Pour réaliser sa fonction d'usage, un systéme technique a besoin d'une chaine d'information associé a la
partie commande et est composée de plusieurs blocs fonctionnels.

Iutilisateur ' ' Informations pour
: Chaine * Futilisateur
" ’- -
Informations | L d'information / Ordres
extérieures
au systéme Etat initial
: A\ ‘
Source d énergie ( R i ] ]
- » Chaine d’énergie -+ + Fonction
: 'L J Action| .-
-------------------------------------------------------------- réalisée
Schéma global Chaine d’énergie / Chaine d’information ;
Etat final
Blocs fonctionnels de la chaine d’'information
Fonction Acquérir : Fonction qui permet de prélever des informations a
"aide de capteurs.
Fonction Traiter : ('est la partie commande composée d'un automate
programmable ou d’un microcontréleur.
Fonction Communiquer : Cette fonction assure l'interface entre la Partie
Commande et 'utilisateur et la chaine d'énergie.
. /
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Pour représenter le fonctionnement d'un systéme, on réalise un schéma du systéme. Un systéme est
composé d'une chaine d'information et d'une chaine d'énergie interagissant avec des entrées et des

sornies.
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