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1 PREDETERMINA‘(F;’ =

P1.
D'apreés le fonction de transfert du corr

Sr) = (Co+ Cr.z Vg
On en déduit la relation de récurren

'=ur

— L g

sy #C1.Z
adui i : (relatiorr_ re les différents éch
multiplier par z * c'est retarder d'up™ période d'échantillonnage.

Srn=
ou Sry est le résultat de calcul du ¢
I'écart a t= (n-1).Te
Application a la réponse a
La pente de 2000 inc/s corresp
Si un premier calcul est effectué a%

. K n-1,
orrec =n.Te;

“*helon de vitesse) d
\d a pu tymin ou 1tr/s 2000.T,
0+

Prédétermination de la répogse du conﬁ{eur de type ""zéron

€ la valeu

sique™

ia
N

~n se rappelant que:

/
I'écart a t=n. ia valeur de
=1000 inc/s avec Co=2 £t C1=-1,5

~v0,05 =100 inc/Te

/J

A t=0+ ¢£1=0 et = 100 Sro=100 x 2 = 200 inc

A t=1Te, sn1—1 4 n= 200" — Sr;=200x2-1,5x100 =250 1|

A t=2Te, en1= .0 — Sr,=300x2-1,5x200=2300inc

A t=3Te, &= = 400 — Sr3=400x 2 -1,5x 300 =350 inc

En fait, a chaque;l gge\%\ «ugmente d'une valeug~~rt~nte dnale 3 50 inc
n 1 A “_ S8 4 5 10
Sty 2(})% ZSOw) 300 350 400 650

GIobaIemén\Sr(t) a l'allure d'une droite Y = a.X +b

de coef; a=V.(Cot+Cy)

[’
7

et uné valeur a%{ b=V.Co.T

a\)rjgine:
uo jie aviu 1 correcteur a acti

proportio

divée) ‘= col tante de dérivatio ang e

e

dont /a fonction de transff

\ ) = k(1+Td.p) /

Dans les memes conditions d'ex’ ~tion, Ia tra VG Te™ + ¥

I'excitation a pour expression W p? et celle de la répo u

correcteur: Srg) = k.V/p?+ kK. T 0.V/p?~ k. V/p?+ k.Td.V/ e

. L \

Soit une transformée inver t+kTdV \ -9

Soit par analogie: -—-41d |— Co- k.Td/T\ J
)

Soit:

i / 3
c,=C (__y Puisque Te doit étre inferieur a Td, C1d0|tto ”ue cn0|5| négatif et
| inférieur a Coen module
P2. Déterpgfinatin= -ransfert en boucle fg\
D'aprés le TP ) mettre le systéme 50 Iakm\ schéma bloc:
0 0
C( -;/) _8(22 Sr(z 1% M (2) R 1/llne (2
( ) A (lnC) (inc) = (Ii/\ (o)

b .

‘ag

Z
(Mg
| d'af es: TPIN-B ON: arn=0,8 incjinc —

“-e-(Te/td =e-(0,025/0,12)= 0,81

d'apres: TP1-CP:
Hne = 2000/360 = 5,555 inc/°

;)_20,128
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Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3: TP6N-RPZN Régulation de Position avec cof ection par Zéros”

o
/
P3. Réglage 1: Compensation du régingc dominag
P3a- Fonction de transfert en boucle ouv£ , \
On peut exprimer la fonction de transfert e h’:mn te aprés réduction a Janominateur:
0 - Mg  (Co +Cl.z'1).[3n.[Te(z-6)-12(1-6)(2/\] Colz+(C1/Eo)Bn [Telz-8) -7, 1-8) 1]

TS @-1@-9) 7/ TR ) k /
Si on choisit C1/Co=-8 on obtient : om ’O'ﬁ'lTe(Z's)'Tz(l‘S)(z'l
€

@ 2(z-1)

y U(_z)] Q _ koz((zz:f)o)

] i,Zo - TTe:—_:;(il—_;) - h /

P3b- Fonctions de trans/ aucle fermée:
F \

M(Z): ,_-Z) k(Z Z)

' M 2/ Nkl
que I'on demande ? ttre solsya forme:  |F, = = . -

Or M(z)=94u xc)

que I'on met sous la forme proposée:

Soit: ko =Co! ﬁn[Te 1729’ et

)
P3c- E ~ stapilité
D'apres I:%h\r ‘JURY" le systéme aura un co
dénominateur de la/fonction de transfertf” "aucle ferme
1/ Dengy>0 — 1+(k,-1)—-k,.Z, =

—|Ky >0 car (
2/ Deny>0 — 1-(k, -1)—k,.

Vi
“+ahl4 si trois conditions s?/ 'éubsure
@ - /
0)>0

—~5

F i

d kg <

3 Jao|<1 = —kyZp<

— |C, <5§/~3|)

R
Soit en définitive: |0<Cy < 5&‘_34 soit les valeurs critiques de k=1,08 e Vo\,}ﬁﬁ

y 4
P3d- Déterminatio — .uuorv‘e transfert en boucle e %s) une marge de gain
imposee (12dB) /

Pour une marge de gain de 12dB il fau§donmer a k. la valeur Koc/4) sAIk =2
“81=-60.Co=- 1, 12 Yy

=0,27.0,926=0,25

10,27-1= - k,Z
"\ncb dandef --0,73z+0,25=0s r.IB=0§':'iJ'0,342
\ /
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) =Xy At \
/ 7
On rels
/
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Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3;: TP6N-RPZN Régulation de Position avec cof ection par Zéros™

— /
Sur I'abaque des dépassements ( ~ ) )

NS

/ Y

\\ /\ | 1
NN A

AN N —
AL —
50 AN / - ),
40 \. \\ 7 \\\l\ o
30 \ i\\

Ny T

On reléve le

dépassement T !
. 7
relatif Z I|

.D“:G% 4 4/:
1
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Sur l'abaque des temps de montée

250°

220°

N
/L

v

200°

180°

160°

£=0,66

“

\

r

N

80°

60°

Z//
f’{f

7
1

Limites/ . vaThte

Il fautf ue le

%It > (C0=0,3¢ -

S

A< —~740

Soit le temps de montée (instantidu premier dépassement) I;Tm :t —4184—4—3185 0,107s
J

0,025

r

11 su

Page manuel "Etraits de CR de TPs"

r24

ulateur re!)dan sa bande proportlonry'le soit p\ ie premier calcul Co.A <1023.
1023 \ )

Page: 7/18

-
80° 90°



—

Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3: TP6N-RPZN Régulation de Position avec cof ection par Zéros”

P3f. Calcul des échantillons de M (valeurs wx i d'échantillonnage)
M “,\z=-2Z)) _ 027(z+0926)
Lz +’a\+a T 22-0.73z2

la relation : M, (z2 +a,.z+ )\'(f,—Z 5)
... -1 -2
soit: My, +a,.27.M, +2a,2" (;yt Ks.z'Cy, z°C,

soit la relatlon de récurrence, sachant g “inlier par z L correspond a ref rder
d'échantillonnage:
m,=-a,.m_,—a,m,,+Kk,C,. ko.
Si on applique un échelon constant
3.1

On déduit de la fonction de transfert F, =

Divae

at=Te s0it N=1 Mp1= Mp2=Cn2=0 %t $r1=300  — m, =0, 25
at=2xTe; n=2 Mn1=135; M,=0et Ci%=€n1=500 — m, =0,
A partir du troisiéme échantil}_rw relation'de récurrence devient:

soit: |m, =0,73.m_, — 9/""3 m) _,JI

at=3xTe  Mn=358; /mzh\'m_0,73.358-0,25.134+260:488|

n= [ 2 3 4 5

-0 r 4
m h\ 488 527 522
T

On constate que I! )aximum se produit au environ de n=4 soit

~-358,65

»

D
Ce maximumv/oml 527'%0it Un premier dépassem =100—==5,4%

/ 0_/Ir
Ces résultats corroborentjcorrectement les valgfirs obtenue Jes.

J

P3g. Pg \égT'a ., détermination de ~"inage: \
Dans ce c%\ule est excité par un é€helon ‘aue » /

Cwp = V.t.ugy “nar transfor C,p =2

Z —

Si on exprime la transformée de 1'éc 2= Cn-M@p =C-Cp. e — ¢ o=

(7 _
Avec dans le cas du réglage 1 : 2-Zo)y

Par définition, I'erreur de trainage

D'aprés le théoréme sur la vf ur finale: € 1= 1im .

I\ 1~

8T=Iimz—>] 5 :Iimz—>l

Si on fait z = 1 op obtient:

!
nume e \
o) 2.Ci=-¢ 0=-0,26;Te=0,05s /4 Zoﬁ 087‘

250 tr/min o Jbtient: /
\T 161 inc

Page manuel "Etraits de CR de TPs"
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Référence document: ERD100 060 COMPTE-RENDU

~

P4. Réalages 2 Pour satisfaire une dJe @ase imposée

- Le zéro numérique peut se mettre sous/a forme: CpeC1.z 1 = Co(1+(C1/C
- En régime harmonique, dans le dom/i “, on fait p = jo dans 1
Or z =e"®" ce qui donne en régime fiarmoniqiies, 2% = el i @,
z— el =cos(9n)4/ ) et z1- e fos )
Soit pour le zéro numérique:” 1- 4 1-A(cos®y — jsin0y,) . — A
. . . 2 2 H 2
Soit la contribution au module: I ero||:\/(1—A.cos 1)+ (A.sin®,)
A"Q(zéro)= ATA’{

y
- Pour des valeurs de A ~rise ently. 0 et 1, et des valeurs de 0, cO
positif. C'est en fait unt cﬁr:) stinn23vance de phase (équivalente a une ac

- Choix des coeffici e Cl
Le choix du coeffigtent “~it en fonction de la marge de phase que devra créer le "zéro" numérique:

a2

’ cos(©, )+S|n(9 )
2au rdB a la pulsation m1<1§c on ala

” Pro o wosc) || =1/ Cocritique

P"\critique et Ce”e de Cl
\ /

et la contribution en argume 7 R

4 ’f? I'argument est

:e).

% Pour une m e phase 45° — Réglage n°2-1

ino
Arg(zéro)_ AN ‘ - =45 —
1-/A.cos@®,)

Le lieu de trakfert du svsteme corrigé et réglé devant passer au n
relation:

<o || Zﬁé (Bosc) " . " Processus RPP
J

Or, Jour la juste istabilité, on a la rel
agriti) - ” Processus P@ Mosc)

ohx\wsi 'n de Co Cobi

% Pour une marge de phase

> — Réglage n°2-2

- _ |
" 1,73
Arg(zero)_ ATAN R — Lﬂen = tg(60°) =173 — —_—
1-A.cos(®,) 7/mos(en)+sm(en)
/
D'ou les expressions de de Ci démo .edemment : )

COcriti Ocritique

#f (1-A.c0s6,) +(A.8in6, )’
7 S : :

C, =

|C1’ 0

&

proportionnelle, soit /wie; calcul Co.A <1023.

Limites de validjté:

Page: 9/18
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Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3; TP6N-RPZN Régulation de Position avec cof ection par Zéros™

«
2 EXPERIMENTATIONS(V/. l:)'-.XPLOITAT

~
1t correcteur en boyCle ouverte\

\ A

. sl

2.1 Vérification fonctionnen
E1l. En rég 5

& RPZN_CRD.syn - D_Syn
Fichier Edition Choisic  Affichage Configurer 7

|= @] = &) v B ol B

Processus: SYNUM 2 (ERD100)| | CONFIGURATION: Consigne: Ranpe. -Vl W0 trAmn Betard =0 200 5
Currecterr: % . Cy = 200, [2] 15u Cy= J00,Bg =000, B3 =000, Te= S0ms
Mode: Boucle Fermée, Frocessus: Commande Tsolée , Liniscn mesure wde en conmane, Charge électrique =100 %
i '
v
H | H | H Py H H H H

ime transitoire

Start Stop

3200

Consigne
Sortie Reg,

1551

1551

1221

a1

1.290 5, 1326 inc
= e

On vérifi '4 Denaest de 2000 inc/s

@sansnom -D_Syn

Fichier Edition Choisic  Affichage Afigurer 7
=

.|
|= @ éMF s s | il ] g
Processus: SYHUR 2 (ERD] OO) CONFIGURATION: Consigne: Bampe, o« Bepos = 0 e Wal. C=40000 e, Wl V=60 trmn Retard =0
Coreden: T, 7, 00,0y =-150,Ce=000,05=000,B)=000,B7=000,EB;=0/0 = 50me
Frodessus: & Tsolée , Lixison mesure onorerte, Commarde en conmart, Charge £lej =100 %
,

Mode: Boucle Fernée,
e

1055
Sortie Reg.

M7

Page: 10/18
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E2.
D'apres déterminations A = Co/C1=0, 74

& sans nom - D_Syn

Fichier Edition Choisir  Affichage Conﬁgurer 7

Réponse en régime harmoniquef (Pow-

tion marge de phase deg ~°°

.achasit Co0=1— C;=-0,74
AT

. m,.x

i

J

8| mw

‘{llHn

I@I@H

Processus: 3TNUM 2 (ERDIUU)

Mode: Foncle Ferméa,
inc

CONFIGURATION: Clmng]\! s,
§.Cy=100,
]:m(s nmerude Leolée , L

/

WAL G 00 in, Ampl =200 i, Freq = 163000 Hz Retard
. C3=000,F = 000,Bg = 000,E; =000, Te= 50
oumert, Commande e coumrt, Charge électrique =

B
Tortie Rz,
Comsige

Rslevés en regi
S
Tizh £

~ valeurs moyennes
‘1 a6 dB

Rapport

e H . | |
Entrée E = (@ signe 1 _________
Sortle 8 = Frtie Reg. ' ' L

Tgy=0f  “taade 4 T 4. =

151

hasage

-D 1
_.,,\: 38 @ =066 rad

20

y i
.. [Dsw:20ns7edl s Mayzoor | [ TE: RPEN l Werfic

L {tenus sont a comparer
Jlitudes: |Zer
ieurs moyennes (Gain

tendu: 45°

) r‘éS\'l’raTs
~tiiesa

ap .
Déphasage

2.2 Etude en regim

(o)
atiq

—_

statique

Relevé des caractéristique

Tableau de mesure avec C M "t
C M
-3000 -2998 _ -
-2000 -1992 -359 -8
-1500 -149¢ -6
-1000 -991 -\178 -9
-500 -401 il
-400 / A
-200 f . )
0 0 0 0
200 201 36 !
404 72 -4
507 91 -7
000 1001 -1
a0 \ 27 -2
03 | 36 -3
_Ja -8

v prédét

%

“ctatiques: M =fn(C); 6=fn(C) et ¢

N

des abaques:

- nction dg fransfert): Co+670-0, 4-0,26

79
E3. Tracé des caractéristiquss de transfert statiques:
— Position en fop” de la cénsigne 0 = fn(C)

y =0,1798x

/i

Oen®

1

1000 1500 2000 2500 30}

DOO-
£ 00

Tatal
oC

4ot

,)\(

200-
oo

Le coef Iowcnic umsectedr de la droite (donné par I'équation de la
courbe,de tendan&n est autre le gain statique en boucle fermée

qui fdoit corrgspondre  (d'aprés  prédétermination) a
=018°/inc|] C'est O.K.
Page: 11/18

Page manuel "Etraits de CR de TPs"

15 sur 24



—_—

Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3;: TP6N-RPZN Régulation de Position avec cof ection par Zér )y"

— Mesure Position en fonction de la consigne NI = fr” )

y
2000 y= 9/5‘997“ 4788 |On vérifie bien g ociicient de
2500 / | transfert statiqu® prédéterminé:
2po9 4 (Déterminés g ~nurbe de
+boo P tendance).
Lo 7 7
oo l
-3000 -2500 -2000 -1500 -1000 - 500 Bbb\ """(’) 25|00 3000 F(l) - ~ 1
N
4666 s
[ E— ﬁl % "
2000 \
2500 [—
20001 N A
Y /
— Mesure Position en fon )411‘5 la~~~tion M =fn(0)
7
|/ / y= 5,5609x‘ .
// 2000 // \
L1 7V 7 )
l\ [=¥aVal ? /
A i
-6pa =400 e 7 200 00 | ¢ coefficient direcf@r deda droite (donné par s
39 " ation de la courbe endance) n'est autre

Il lu capteur qui doiff correspondre (d'apres

£
|
£ on I B _wefer‘mm’ IOI’I)G ., \
S ‘\ o II —H , _°—| Clest OK. |
— kx

E4. Caractéristique de précision st 1que? g=1fn(C):

10p0 BP0 20p0 0
Eavy | | I'
26

— Le systeme est th

~5cig statiquement.
.quement nulle.

00 -5
£
— L'erreur statiqu
L | | En pratique eLyesT égale a quelques incréments
50 7 .
R numériques. erreur résiduelle est due aux

o frottements s i vent &tre nulles en
‘. oy -q$.’,.

Page: 12 /18

Page manuel "Etraits de CR de TPs"
16 sur 24



Référence document: ERD100 060

COMPTE-RENDU

2.3 Etude en régime dyna

2.3.1 Réponse aun échelon

% Réglage n°1

""Compensation d végime d
D’apres les prédéterminations, ce régh ~onduit aux valeurs :

gL

D,

stant
Mant et marge de gi n imposé”
Co7 L,38 etCy =

-1,12\

ES. Vérification des échanti de mg)
Processus: SYNUM 3 “ang: Echelon constant, Valeur Repos = 0 inc,Val. C =500 inc Retar 00s l
(ERD100) 7 Posiifon, Co=1.38, C1 = -1.12, Te= 25 ms
Mode: Boucle Fermée, Z position ,» Commande en tension, Cfsi = 0.6 V'si N>0; = -0. 7, Cs=0.0 %, Cf=25.0 %

inc =

IMesure 58

(Consigne \ hans | ._o
498 \—D __P \T ———
h 02725 N/ 0348 Y V4

373inc 513 inc
0 \\ 03265 | \
saine | \
3/’\ y r 4
N ~ y
260 ’
Les valeur sborent de fagon
\ , cuw7 iinations
02495 ] 2 4 5
135 inc 358 488 527 522
141 ¥
b
/ > | f ~
n £ ) )
/ / - \
-38
\ 0.00 0.10 0.20 I 0.40 . /0 0.80 0.90 1.00 )
— /
o Date: 09 h 43 mn, 27 January 2015 A lelon constant_500inc 4
N
. , A 4
E6. Releves s caractéristiques ge la répon . signal O (positio
Processtis: SYNUM 3 CONFIGURATION: 2onstant, Valeur Repos = 0 inc, 20.200 s Y i
(ERD100) Lur:Z Position, Co=1.38, C1=-1.12, Te=25m
Mode: Boucle Fermée, Z position Jeessus: Processus: , Commande en tension, Crsi = 0.6 V si N>0} V'si N<0, Cs =0.0 %, Cf =25.0 %
inc

- 600
position
IConsigne

Y

/ Dépassement o l
D1 abs =5.34° " 7
D1 rel= 5.94 % /? <

! » lic=0108s £y .

—
On vérifie que le gain s aNue est tres,voisinde 11 (0(.) > C/pne en régime final)
° s On vérifie quefle A4~ 2t le femps de montée sont bien ceux
e " “pridéterminés
* m TPIC = 10§ S et Di1%n=6%
. On vérif/_ ie temps de\| éponse: tr5% = 0,116s
0.00 0.30

10h37

mn, 27 January 20;

| [RPZN Réglage 1  Position en ° f

Page: 13/18
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Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3; TP6N-RPZN Régulation de Position avec coff ection par Zérgd™™ .

E7. Recherche de la juste instabilité en mode 'mp.l/,. yroportionnel

y >

Processus: SYNUM 3 CONFIGURATION:  Consigne: Echelon constant, &' .car-Repos = 0 incal. C =4 inc Retard =0.200 s
(ERDlOO) Correcteur: Z Position, Co#70.45, Te=25 ms
Mode: Boucle Fermée, Z position Processus: Processus: , “nde en tension, Crsi = 0.6 V'si N>0; =-0.6 V'si N<0, Cs = 0.0 %, Cr = 25.0
. , £

position ]
\

On reléve la période des oscilla
T

236 0,57

o/---'u.SS\"'a 154

[Date: 11 h 55 mn, z‘anlary 2015 | [RPZN Recherche de J#,ste instabill

=0,298] —

—

E8. Détermin des coefficients Co ,et C1
La contribution en inodule et argument

\ —— /
% Régl g\hl:"u une marge de pha
, y, /

“xq numériqu

On = Mosc Te= 210,025 en = 0,525 —
Soit la détermination du « Zéro» ( déterminations):

L1 0.732| p 7‘7

- cos6, +sing, 0,865
D’apres l'expression de Co

anc pour : ,

0s(0,)=0,865 et sin(6,)=0,5

COcritique

A.c0s0,)% + (A.sin®, ) j /
7

Soit pour notre application

w

}

|
~
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E9. Pour ce réglage n°2.1 — réponse al.év;/ - __ignal 8 (position en

Processus: SYNUM 3 CONFIGURATION:  Consigne: Echelon constant, Valeur Repo! icRetard =00 ) s
(ERD100) Correcteur: Z Position, Co = 0.87, C1=-0.
Processus: Processus: , Commande engtension, Cral 546+0V si N>0; = -0.6 Vsi 810, Cs=0.0 %, Cr =25.0 %

Mode: Boucle Fermée, Z position
—

inc -~ R
[position 600 \\ 108 e
(Consigne
535 v 9
n
) 0736 s
w0° 2

405 s
N
/ 4 \ / '
a0 ; ;
L ) Dépassement

s 1 Let onse & 5% :

4 Dias=537° o
N D1 rei= 6.05 %
Ngs B
y On reléve:
/ i oo
s / trsop = 02045 | u miaxi

- j\i 4
* 0.00 0.10 0.20 0.3’ 0.40 050 0.60 0.70
Daif . ~wary 2015 | [RPZN Réglage 2.1 Mfi=45°
’ ]
Remarques ;
-Sion ad./‘et un modele du deuxieme ordre, on peut déduire I§oulsation propre des relevés

T =23rad/s

= -~ )

expérimentai ~%cedents. - 2 _oraqs OU )
— t,

-On remarque \ue la pulsation propre

B zéro numérin+ie » est proche de la pl.isation des
uscillations)avec correcteur P
—— \ 7

Y-

Y I%X Pour une marge de ph /
E10. Détermination des coefficif’ -~ Co et C: /
Soit la détermination du « Zéroxf d’apres déterminatio \

Soit la determination des £oe _ Couiigee _ Cosrtiaue /7
4 Ja=a.cose,) +(Asing, ) /

_/\’
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E11l. Relevé des caractéristiques de la réponse fu nJ/ .

y
Processus: SYNUM 3 CONFIGURATION:  Consigne: Echelon constant, Valeur Repos = 0 inc,Val £ sossiac Retard =0.200 s -
(ERD100) Correcteur: Z Position, Co=0.90, C1=-0.71, Te= 28 ins Z\
Mode: Boucle Fermée, Z position Processus: Processus: , Commande en tension, Crsi = Q. V'si N>0; = -0.6 Vsi N<0, Cs = ("%, Cf = 25.0 %

inc y | °

position 600 - 108

[Consigne \ /
535 /‘ \’. 96
470 v A ,\ 7 85

\ 6205
405 89° 73
Je |
/ N i
\/ 7
275 / \ [ Temps de réponse |
/ \ 7 Lusy=01us
210 / // A 38
145 ‘ 26
/ ' 4 \ I
80 [94 s \
| 4
15 : v A
0.30 5.40 0.50 0.60 0.70

% Influen

Condparaisogs !
> du régla
“upardison de courbeg te réponse

[RPZN Réglage 2.1 Mfi=60°

du « zéro » numéri

’ Processus: SYNU!

Essain®

Date: 16 h 12'mn, 27 January 2015

Influence régl

}

/

)
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)| signal 8 (position e

0

ne: Consigne:
Echelon constan{ | Echelon constan
Val. Repos = Val, Repos =
0° 0°
Val.C= Val.C=
\K 500 ° 500 °
Retard = Retard =
= 0.200s 0.200s
Correcteur: Z Positiiof Correcteur: Z Positji
Co=1.38 Co=0.87
o Ci1=-112 C1=-0.64
Te=25ms Te=25ms
Processus: Processus:
—— ~ Cde Isolée Cde Isolée
Cof.n°3_Réglagen®22 Procesws: Procesws:
Cde Isolée Cde Isolée
Cde en tension Cde en tension
Crsi = 0.6 V'si N>0 |Crsi =0.6 Vsi N>(
=-0.6 VsiN:
- Cs=0.0%
I Cr=25.0%
€ réglage 2. snduit a3
Consigne:
4 Echelon constant
éponse la plus « car on son
7 z 0°
pour ce réglage le dépassfiment est vil.c=
500 °
quasiment nul. Retara =
0.200s
Correcteur: Z Positjion
J y
0.50 0, 0.70 0.80 0.90
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—

% Influence du type de correcteur

Comparaison de courbes de réponse Procef, ~ -3
. «w100)
ﬁ\

—

Consigne:
Echelon constan

Val. Repos = 4
0°

position 110

cronalipstant
Val. Repos =
Oinc
Val.C=

.0 numérique” |

45

00 018 0.3’ 0.54 0.72 0.90

te: 09 h 57 mn, 28 January 2015 Influence du “zéro numérique”

2.3.2 4é'p’c')h e a'une rampe
E8. 2 . Répons& > une rampe de 400 # /min, po

aition isir  Affichage ~figurer 7
= ’T"?}i Start | Stop m" :T:E
4

"2 (ERD CONTIGURATION: Consigne: Rampe, Valow Repos = 0 incJ0 L =s
Correrter: %y = 1100,Cy =9 14 45'= 0.0, 05 =

Trocesnus:, Commands m coae,

[Date: 21 118 mwy 05 pay 2009 | [ TP: RPZN onse a une rampe, Erreur de trainage ] _»
2,157 5, 7241 inc )=l [
hoémareer|| A NHeE0H L || @eensm. [Fzrog — wowbits AEBE 2

/7

E9. Conferaison desy ‘sultats suivant correctfur™
~nstatel . cehénéff e de la correction pa 7ér(h,"n_”|_ér e
* fe trainage p us faible (quasiment g¢h ~ar 2)

~anent atteint plus rapidement
comparer avec 1a valeur predgetermijiee Lol Inc. La valeur ontenue est un peu
te de la rampe est elle aussi plus importante que prévu.

trainage. Lett
plus importante car
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Manuels de travaux pratiques sur SYNUM3; TP6N-RPZN Régulation de Position avec coff ection par Zérga™™

2.3.3 Comportement en régime harmo g
& Expérimentations avec le réglage 2.1
Réponse en BO (Sr/e — correcteur seul) a %e@xcitaﬁ‘\’ sinusoidale a la pul

o
~ZuMosc
Processus: SYNUM 3 CONFIGURATION:  Consigne: Sinus, Valeur Repos = 0 inc,Val. "6, Ampl.=1000 inc, Freq.= 3.97900 Hz Retard =0.000 s
(ERD100) Correcteur: Z Position, Co = 0.76, C1 = - “ms
Mode: Boucle Fermée, Z position Processus: Commande Isolée Processus: ~mmande en tension, Csi = 0.6 Vi N>0; = -0.6 V/si N<0, 5= 0.0 %, C
inc v
1262 r i

[Sortie Reg.
[Ecart ,_I_\ _/_\ ’
l 1140 i: Relevés en régime harmoniqui
c ) -
\

T =g -avecp=
- 2 Gl p=m

a1
’_] 0.532s
483 inc

= ) [ Ty

Entrée E = Ecart
Sortie S = Sortie Reg.

ogle: Boucle Fermée, Z position

r/'\ 1
A Jf \1 4 I ,
r 4
I ] \ /
. 1
L On "’auf comparer aux valeurs théoriques:
. déphasage +45° & comparer a +45°
L lLe rapport des amplitudes 0,65 a comparer a: 0,58
T W ]
Jo A v \L\J i
842 4
0.00 0.40 0.50 0.60 0.70
Date: 15h 28 mn, 27 January 2015 PA .« Réglage 2.1 Mfi=60° Réponse correcteur
\ ,
Réponse en BF _ -, xcitation sinuso'l'dy/
Procgbsus: SYNUM 3 CONFIGURATION:  Consigne: Sinus, Valeur Repos = 0 inc,V; =3.66100 Hz Retard =0.000 5
(ERDIOD) g::;:?su:réﬁr::\sa::enl‘;fé; g;;‘: . ,mm;n:i::szlée, ension, Crsi = 0.6 V'si N>0: = ’sl N<0, ¢5=0.0 %, Cr =25.0 % o

73

i
//

[ ’D\ \ ’-' H \ﬁ ) \ Releve/s en r§egime harmoniqud
l Tep) = z(—mavecp w /
/ \ Rapport des amplitudes »
Le rapport des amplitudes 0,127 & compareg a 1 _ oL27
\/E-Hne
\ — ) \ N

Entrée E = Consigne 2
Sortie S = position
Rapport des valeurs moyennes
/ T(0)=0.428=-7.36 dB
111 i
IT(jy)l =0.127 = -17.92 dB
Déphasage ? ’
J / j(siE) = -85 ° =-1.48 rad
4
-101 r 4
./
On peut cémparer aux valeurs théo
\ Le déphasage -85°  a comparer,a - 90
060 Qso
| Réglag Ianl Mfi5i0°_ Sinus a W=WF -
\ )
/ \ R
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