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Un site de production automatisée se présente comme un assemblage de
technologies hyorides, dont les performances ne cessent de s'élargir et
demandent & chague nouvelle conception des maftrises supplémentaires, ||
suffit gu'un chainon de cet ensemble ne remplisse plus son réle, ou le fasse d'une
maniere dégradée, pour gue les conséquences soient Ia source de
désorganisation, voire d'accident. |l est donc devenu impératif de pouvoir
contréler la récupération de tels phéenomenes afin de garantir, ¢ la fois, Ia
production et la sécurité des opérateurs.
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