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Quelques mots sur ’automatique en France en 1970

. Toulouse ( Jean Lagasse) - Grenoble LAG ( Rene
e Perret) - Lille CAL (Pierre Vidal) - Nantes LAN

Tl*ﬂﬂfnfi CALCUL (Romane Mezencev) - Montpellier (LAM Durand)
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T — optimisation du reforming catalytique Toulouse LAAS dans ce livre
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DN C'est un domaine d'élection pour les $1udes des  taur pllot 8RO ees o Syt e Avines
ety automaliclans et pratiquement toutes les équipes  en liaison avec Ia sacid Wmlﬂﬁ&tudu coractd.

ont epportd une contribution dans ce domalna. La il Fomr & priilindeg 1 ——

Dunod, 1967 - 428 pages ) L
Les études concernant la modélisation

des colonnes de distillation ont débuté
au LAG en 1963. Elles sont encore en
cours aujourd'hui. Les objectifs ont été
multiples : modeéles pour la simulation la
régulation, I'optimisation.
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Pour un mélange étalon des quatre hydrocarbures en C8H 10 R P, nous comparens

les performances de notre méthode & celle d'un intégrateur du commerce (Raffinerie Antar Donges)

C, théorique Résultats Donges | Nos résultats
Ethyl benzéne 0.25 0.2475- 0.2498
Peora xylsne 0.25 0.2450 0.2496
Méta xylane 0.25 0.2530 0.2527
Ortho xyléne 0.25 0.2535 0.2486

1113 - Application au réacteur d'isomérisation des xylénes - détermination d'un domaine de
contrdle extrémal -



- Chromatographie rapide en ligne per injection en P.R.B.S. (NM =6 - JM=1)
- En hout, la fonction d'excitation en P.R.B.S. , choque trait vertical correspond & une injection dans le chromatographe.
- En bes, le signal de sortie du chromatographe nor exploitable avent décorrélation.

On observe les phases transitoires en début et fir d'enregistrement et le régime permanent périodique,

- Cef enregistrement correspond & 5 P.R.B.S, de 12mn. Soit 5 X 32 = 160 injections d'un mélange de 6 constituants au lieu de 5 injections
en chromatogrophie classique.



Chromatogramm e d'un butone commercial per 1o methede cloasigue

Sigrcd de mort e lors de 1" injaction en BER.B.S. [21)

c'ul—'labgrmo obteny por decorrélarion g portir de signed ci-desswes,
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Unité pilote de reforming catalytique
Raffingrie MANTAR-DINGES



Nous obtenons ainsi le

modéle complet & stoechiométrie unique :

agj 9 gj 1 4 -
s az gt & My g (125€)
ax %L 2 Rpe 9

= C? g,
A gJ
99 26
"'139 =0 pourp =0 ¥j=1,2,..N(125F) =0 pourp =0 (1250
99 ; B
. 0 pourp=1 ¥ =1,2,..N (125G) 33-=-B1 e pour p = 1 (125K)
3g : 36
_18x =0 pour X = ul . ¥) = 1,2,..N (125”) X =0 pour x = ulL (125[-)
ag
=1 =L (g;-1) pour x = 0 Wi=1,2..N(1251) 3 - 1 o pour x = 0 (125M)
aXx L J ax




h Rappelons que nous traitons un modéle de réacteur du type As==sB,
représenté par le systéme :

13, f’;fgh (2—};) f(f (},—3 u. <;-r> ¥(9,6) (3101)
PR e D R e (3102)
.8 .
%g'?l/ax'gf;: ﬂ-?-}-o :
|
(4]
3220, pour p =0 (3103) 32+0  pourp =0  (3107)
520 pour =1 (3104) 20« -Bi 6 pour o = 1 (3108)
gg E 51-;;1 pour x = 0 (3105) :—: B 2: pour x =0  (3109)
%g.o' pour x = x (3106) . %%-0 ~pour x = X (3110)

Nous n'avons que deux produits de concentrations respectives adimen-
sionnelles g et (1-g), et le coefficient ay affecté & A vaut (-1),

Avant d'entrer dans les détails de calcul, nous allons expoker brig-

— vement les grandes liones da 1a mA&thods s dsgios. o



. COMPARAISON ENTRE RESULTATS THEORIQUES ET EXPERIMENTAUX
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Nos debuts en Robotique en 1975
BE - INRIA Rocquencourt - Création de SPARTACUS
CL ->Nantes - Tri de pieces de fonderie a la SBFM : Société
Bretonne de Fonderie et de Mécanique

Vrac planaire
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Fig. 4.10. Détail des divers postes de la machine

(source : Télmdranione)

Les automates programmables industriels
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These de Jean Jacques BORRELLY

La perception tridimensionnelle en robotique
25 novembre 1981

Jury : Bernard Espiau examinateur
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Le programme national ARA Automatique et Robotique Avancée : 1976 - 1980



L’Ecole de Robotique de Nantes 1981

_LUT. Nantes .

L"ECOLE

Actes de

DE

ROBOTIQUE

AER.L

Robots pédagogiques
Littérature robotique
Création des AIP

Comprendre la Pobotigue
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par C. Laurgesu.
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Comprendre la Robotigue

L'ECOLE  DE ROBOTIQUE

Collection NOVOTIQUE
Sous la direction de Claude LAURGEAU
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Jean Jaques Borrelly rejoint BE a Rennes apres sa these
1982 ou 83

CL quitte Nantes pour Paris de 1982 a 1987 a I’Agence de
I’Informatique (ADI)

BE rejoint PINRIA a Sophia Antipolis — Jean Jacques
Borrelly le suit.

1988 CL et BE se retrouvent dans la méme institution :
I’Ecole des Mines de Paris

Collaboration en enseignement ( ISIA et Option Robotique
des Mines ) pendant plusieurs années.



A pied ou en voiture

http://intempora.com/



http://intempora.com/
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PAR TROIS POINTS ON PEUT TOUJOURS FAIRE
PASSER UNE DROITE ... SUFFIT QUEWE
SOIT ASSEZ LARGE |/




The End



