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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYNUM3: TP6-RVPI Régulation de Vitessgf wvec correcteur P

- ~
BUT L)

—
Il s'agit de mettre en oeuvre le systeme SY/ " 'M3 en nﬁe "Boucle fermée", g vitesse, avec unz\
correction PI (Proportionnelle + Intégralg. Vi
Ce TP permet également de Vérifier expeéri Mnt un certain nombr ancernant
les asservissements linéaires contlnu;p
- calcul de la fonction de transfert en c'*r-’nee
ique et dynam

- influence d'une action de correction mtegr - sur les comportements
d’un systéme asservi.

HYPOTHESES I}TXATION

- Au niveau de I mterfac e pu _on choisira dans un premier temps une comfitg Je en

courant du moteur. On nc sg servir des résultats d'identification effectuée eng'tp "BO1".
rt% a une commande ensiacion A materr. On porra donc se

Dans un deuxiéme te
‘dentification/effectuée en tp "BO2".
- Bouton de réglage du ‘
frottement flurde

servir des résultats

Chariot mo I
positio eTr‘e
correctf ~ent reglee

fonctioh de transfert
correcteur type P.I.

Consigne -Regulateur < Voir 7> 201 ou BO?
vitesse .
5 G Sr \ ' N
P
. i 4 A N VA >
W (tr/min) / . (en tr/min)
W '
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~ |
1. PREDETERMINA- ONS , )

Dans le cas d'une correction P.1./ ~vnportionnelle + Integrale) on pg .t mettre K(p) sous\f\ne si

on choisit ky = 1: T
/ K = - p)
€0

/
P1. Dans I'hypothe ~aisit Ti = 1 (avec suiv . alimenté
en courantou 1 =1, si alimenté :nsion), déterminer la“egction de tran i boucle

fermée et I'exprimer sous la forme:,
NN /K ]
Frg = — £ K
Ce) \ , 1+ Tep
}

En déduire le gompoy =~ statique du systeme.
Etudier I'évo ~ de1e en fonction du parametre réglable k=K.
Exprimer la vale " ~Ui devrait permettre d'obtenir =051t
Faire I’apyication numgerique dans les deux
~ est alimenté en courant (avec les% TP ‘BO1’)

H"nente en tension (avec les ré ‘t@enu TP ‘B0O2’)

le/_omportement du systéme en régime

*'ftude noté ‘A’(on défermir”
1 ey ue validités des résultats assant a la ban .e proportionnelle du beur)
c’est-a-dirg le domaine ou la sortif ae ‘ur n’entre r4s en saturation) .
% ée °V’ (échelon de vif=sse) ~
) P2c.

aique. i

ZN‘PERIMEN7"TIO EXPLOITAW. NS
D

7

~ande en courant du mo
e g

2.1 Avec une
2.1.1 Etude

El. Relever

Mode opératoirg:
- Choisir le mo = commande "En boucle férmée " , pour cela "cli

\Aode de commande |—>| Boucle ferméel/

- Choisir lefype d'intfirface A~ e "Commande tension"

successif Interface de puissanc{ “~rimande courant |
-

- Choigl 1 unité de Sr: eli"mA" (car commande en couran/pour' cela "cliguer" sur les menus successifs:

ot | 7> [ mres ]~ [ unteze ]

ace de Puissance)
- @ .isirtne "valeur de repod en "Cliquant' sur le blg currespondart
erifiegla conflgur‘a 2 de [V char‘ge mécanique /

~ttement : Cf= 25% et frottenlen Olen "Cliquant' sur le bloc
CD

~aractéristiq ertstatiques: N ) et Ny =fn(C)

£ “"les menus successifs:
sr}fb\ e |

~ cela "cliquer" sur les menus

csptmdan‘r

asition corrf cte du chariot mobile (e b\'e
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y
- Configurer le correcteur: )
— activer I'action intégrale et affed =r la valeur d2 Ti
— affecter les valeurs des coeffidients d'acm‘i}hpr'opor“rionnelle: o
ki=1etk: d'aprés prédie _ ination \

C et Nm)
, €et Nm (ou valeuyf de

- Positionner des sondes (par "clic gauche™sur les po
- Pour la valeur de repos choisie, relevey '-s valeurs de

' Y . . . ,
d'un tachymetre si disponible) ,
faire d'autres mesures pour d'autres valeursy.e repos et remplir un tablew de mesure (ju
Copie d indre les limites de vitesse - ) . s
,?ple e‘ ) Les interrupteurs en §© *ie des Ce doit Etre gine commande en
|'écran & —— . . , . .
/ ) actions P et I doivent ~és tension et la compensation des

frottements secs doit étre
~ramétée (voir TP « BO1»)

obtenir I~ Partie Commande: / i

nfiguration: Commande en boucle fefgée, en vitesse
iy

< Correcteur

Valeur Repos Sro e Cg n P.1.D.
200 tr'ma ) |—> ¥4 1000
CONSIGNE: — ey
T S ra— R
Echelon constant Srm % Is(t).dt S | St—Kp% o
Val. C=1000 t'mn i o k .
T;=0240s

Retard = 0.200 s

/\ '£|

charge mécanique doit &tr ‘
‘Cliquer gauche’ poé* activer Igs scorrectement configurée ot
points d'enregistpement « C » & / réglée (Idem TPs 'Bg)/

dz
=Teg

T, d5r3
o Tat

Srg

T;=0.026s
a=35.0

~ )
« M >» et 'Cliquerfdroit' pour activer M Mt l I
. i {code,
les sond"s sm wes 3 % /
= E - oy g
\ ouc '~ mesure ﬂ"resse / N =
E2. Tracel la caractéristique 4 " -ansfert sta sucle fermée N = fn\(Z( ,

mée (coefficient Ken).

2.1.2 Etude en régi

2.1.2.1 Réponseauné
E3. Apreés configuratio eme, svolution au cours di ... s de la vitesse
Nm= fn(t) suite & une excitation en échelon constait. ")

/J

<

Enregistrer lef sultat dans fichier sur

isque dur. i
Mode opératoire: \ ) -\
- Conserver la configypation priicédente du svet* e
- Choisir une grandey’ -~ - ,
- Choisir une com ,e< Cynelon con?on‘r" en "cliquant" sur70 )pm’affec‘rer une

"valeur C" égale &800 tr/min et un\Retard" égal a 0,2S.

- Sélectionner,les points d'enregistrégaent/C et Nm en "cliquant" ess\L< '

le commutateur -L )/

= s

_ommitnde en "cliquant”

les cewrbes de répofges obTenues en "cliquant" s
lel

- Appliquer

'2 bouton

- Ajustef * 2ntuel les échel , afin d'obtenir des allyires satisfaiyntes (bouton Min/Max et

——

Zoom -
- Po “~ultat def essai, "cliquer" : Fichre | Enregistrer sous |
E4. Rele -, de temps en boucle fermée noﬁt, T
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/‘
- Dans plan "courbes de réponse" "cliqu oou‘ral et suivre les instructi
ES5. Relever le temps de régonse a 5%

- Dans plan "courbes de répons “~wjer" sur bouton @ et suivr
i

—

.es instructions. \

™ nuis faire:

— Soit une impression ,

— soit une copie d'écran ari ~érer dans un document (c
ES6. Utiliser la méthodz,%w «dres carrés pour a
modé¢le d’ordre 2 décomposable).

On s'inspirera de la méth 2 dans le TP 'BOY

Dans la zone "commenta;i?' Ascrire Ve, e nom et votre gro

En déduire la pulsation -:Eﬁre'aui sera notée wr et “nt d’amortissement noté &¢
. . . 4 . /J

2.1.2.2 Répon ‘In éch&.on de vitesse (rampe)
E7. Relevgr d@) swvoli #2950 au cours du temps de la vitesse Niy Jdite a une
excitationen § * ~lon’ ... viwesse.

Mettr ‘dance I'erreur de trainage et vérifier sa valeur

. y . . -- ' y

Ex.iegistrer te esultat dans fichier
- Conserv ~anfiguration précédente du systéme
- Choisir, mN de repos égal a 0 tr/min ? ’
- Ch?ﬁr une commande de type "Rampe" en "cliquant" sur bggt'n dans bloc "Commande" puis
affe Tésune "valeur C" égale a 1000 tr/min et une "valeur v" &gale c‘J;O‘rr‘/s2 et un"Retard*-8,28S.
Dayls 7on-> "~ ntaire" inscrire votre nom ~* votre groupe de N\ " lis faire: -~

_— |l[\pr'655i0n , )

— soit une Yopje d'écran afin de I'insf er 'ocument (com4te rendu) ~

~
~omportement
Ztudier partielleme

2)1‘2. “Agime que ,
A “+ ment du systéme en régime har ‘niq}aw
\a\‘nt 3 relevés expérimentau “Isations d'excitation suivag'tes:
= i = OF ; ,
aon on relévera le rt des amplitudes ainsi q}k\ “1asage

s

Pour chaque expérimen
N/Nc.

- "Cliquer" dans bloc "

Il On rapp

- Dans zo re nom et votre groupy de faire:
<>si0n ,

— soit une copi\ad'écran afin de |'insérer dans y_document (compte rendu)

EOQ. Rechercher (pag tatennement) la pulsatign pour lant~'ie le déphasage soit de -180°.
E “ire une amélioraly . possible du modéle/ ~ondre3 décomposable)

/7

[

D & 3-)
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«

2.1.2.4. Influence du coefficient d’action pr( ane): sur la réponse a un éc
constant

~
E10. Rechercher la valeur du coefficie’ *’action P (valeur de k) qui coy fuit au temps de\

réponse mini (soit: & =0,7 et Diy 5H% /
at d’ac £ (valeur de k) qui

E11l. Rechercher la valeur du CO?I

dépassement D1y =15%
. i i condui
2.2 Avec une comme. j| tension du/ oteur

E12. Rechercher la valeur du coeft Yaction P (valeur de k)
juste instable l\
Mode opératoire: 7

Changer le type d'interface de nuissance § /

% - face de puissance | —»

Commande tensi

L d Ce doifietre une commande en
Copie de ’écran a ob*enir :'5 m'Ler‘:quT:ur's en sortie des tension et la compensation des
actions F e 0 ttements secs doit étre
N\

\ / amétrée (voir TP « BO2 »)
ion: ooucle fermée, en vitessW pensation de SYNUMVg,
Sro= Kie St " tements secs
Valeur f I 1 b fsi =059 V, N>0
0 tr/mn K1=1.000 =-0.59 V, N< .
r
dh?:cee(‘lj.eR)
Sr=Ka$
K2=0.018

Commande charge
©=00% }

0

‘Cliquer gauche' pour activer les
points d'enregistrement « C » et
« M » et 'Cliquer droit' pour activer
les sondes statiques

l.a charge mécanique doit €tre
*=ctement configurée et
‘Tdem TP 'BO2")

P Codeur
N
)
vec la f
D_CCA © didalab / mesure vitesse /
_ =
Refaire les mémes gxpérimel t=#i~- 25 définies dans le ¢ ne commande en
courant /

! y
7 \ /
2.3 Corg ~raisons / Y

Faire une dde omparatlve S résujiats obtenus en fonction du modéyde commande du moteur,
alors quef es hyposgses sont, aly ‘4part, identiques.

S
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