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BUT 
Il s'agit de mettre en œuvre le système SYNUM3 en mode "Boucle fermée", en Position, avec une 

correction de type "échantillonné" proportionnelle.  

Ce TP permet également de vérifier expérimentalement un certain nombre de notions concernant 

les asservissements linéaires échantillonnés: 

- calcul de la fonction de transfert en boucle fermée dans le domaine échantillonné,

- influence d'un bouclage sur un système du deuxième ordre,

- précision et stabilité d'un système du deuxième ordre échantillonné en boucle fermée.

HYPOTHESES ET NOTATION 
- Au niveau de l'interface de puissance on choisira une commande du moteur en TENSION. On

pourra donc se servir des résultats d'identification effectuée en tp  "BON"

- De même la charge mécanique sera configurée comme lors du TP « BON »

- Le correcteur choisi sera le correcteur en 'z'  dont on donne ci-

après la fonction de transfert. Pour une correction

proportionnelle, seul le coefficient C0 sera choisi différent de 0.

Pour ce TP, la période d’échantillonnage sera choisie égale à 

50mS. 

D'après les résultats du TP "TP1N_BON"et des hypothèses formulées, on peut mettre le schéma 

bloc du système sous la forme ci-dessous. 

C Srn* 

(inc) (inc) 
C0 

(p) (p) n

p(1+2.p)
1/μn 

- 

M 

  (inc) 

(p) 

* 

(inc) 

(p) + 
Te 

Bo(p) 
Srn 

(inc) 

(p) Mnθ (p) 

(inc) (°) 

θ 

Les coefficients "C0" et "C1"  sont réglables par l'utilisateur. Ils seront choisis en fonction d’un 

cahier des charges imposé. 

Consigne 

numérique de 

Position 

Mesure numérique de Position 

Ecart de Position 
Position réelle 

Gain capteur position     = 2000/360 =5,55 inc/° 

(d'après TP1-SYNUM3-CP du manuel "Continu") 

Coefficient d'action proportionnelle 

Régulateur 
Processus 

C0 + C1.z -1+ C2.z -2+C3.z-3 

1 + B1.z -1+ B2.z -2+B3.z-3

Sr(z) 

 ε(z) 

= 

Chariot mobile 

Lamelle 

Bouton de réglage du 

frottement visqueux 
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1. PREDETERMINATIONS

P1.  Schéma bloc et fonctions de transfert: 

- D'après les résultats obtenus dans les prédéterminations du TP "TP1N_Synum3_BON",

proposer un schéma bloc du système en boucle fermé, dans le domaine échantillonné (en

"z").

- Exprimer la fonction de transfert en boucle ouverte sous la forme:

)z)(1z(

)Zz(kM
O 0o

(z)

(z)

(z)








- Et les fonctions de transfert en boucle fermée sous les formes:

)azaz

)Zz(k

C

M
F

01
2

0o

(z)

(z)

(z)



       et     

)azaz

)Zz(k

C
F

01
2

0o

(z)

(z)

(z)






 



P2.  Exprimer les coefficients de transfert en régime statique. En déduire la précision 

statique. 

P3.   Etude de la stabilité: 

Exprimer les limites à ne pas dépasser dans le choix de la valeur du coefficient C0 si on 

souhaite que le système ait un fonctionnement stable. Faire l'application numérique en 

utilisant les résultats expérimentaux obtenus en TP  'TP1-BON' 

P4.  Etude du comportement en régime d'échelon constant pour C0 = 0,06: 

 P4a. Déterminer les pôles de F(z) à partir des résultats numériques obtenus lors du TP 

'TP1-BON'  sachant que dans ce cas on choisira Te =50mS 

 P4b. Prédéterminer les caractéristiques de la réponse à un échelon de consigne de 500 inc 

en utilisant les abaques donnés en Annexe. 

 P4c. Prédéterminer les caractéristiques de la réponse à un échelon de consigne de 500 inc 

en déterminant les valeurs prises par M aux instants d'échantillonnage (en déduisant la 

relation de récurrence à partir de F(z).

P5.  Exprimer, dans le cas d'une excitation en rampe (de la forme C(t) = V.t.u((t) l'erreur 

de traînage éventuel. Faire l'application numérique pour C0= 0,15; VN = 400 tr/min soit  

V=3333 inc/s. 

2. EXPERIMENTATIONS  ET  EXPLOITATIONS

2.1.  Etude en régime statique 

E1. Relever les caractéristiques transfert statiques:   θ = fn(C) ;  M = fn(C) et   = fn(C)  

Mode opératoire: 

- Choisir le mode de commande "En boucle fermée" , pour cela "cliquer" sur les menus successifs:

- Choisir le type d'interface de puissance "Commande tension" pour cela "cliquer" sur les menus

successifs: 

- Choisir l'unité de Sr:  en "inc" (car commande en courant) pour cela "cliquer" sur les menus successifs:

  

Choisir Mode de commande Boucle fermée 

Choisir Interface de puissance Commande tension 

en 'z' en Position 

Choisir Unités inc 
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- Choisir l'unité de θ:  en tr/min pour cela "cliquer" sur les menus successifs: 

           

 

- Choisir l'unité de C, M et ε:  en incrément numérique (inc)  pour cela "cliquer" sur les menus successifs: 

           

 

- Choisir la période d'échantillonnage pour le capteur de vitesse égale 5 mS     

    
 

 

 

- Choisir la période d'échantillonnage de mesure (intervalle de temps entre deux échantillons en mémoire)  

       
 

 

- Choisir la période d'échantillonnage du régulateur  (intervalle de temps entre deux calculs)   

      
 

 

 

- Vérifier la bonne configuration de la charge mécanique (Voir TP1N-BON) 

- Activer, si elle ne l’est pas, la compensation des frottements secs intrinsèques : 

  

 

- Choisir une "valeur de repos"  de 0 inc en "Cliquant' sur le bloc correspondant 
 

- Configurer le correcteur et définir la valeur du coefficient d'action proportionnelle: 

- Positionner des sondes (par "clic droit" sur les points C; M; ε et θ)  

- Pour la valeur de repos choisie, relever les valeurs de M ,  et  θ (ou valeur de  θ peut être relevé sur le 

disque gradué) 

- Refaire d'autres mesures pour d'autres valeurs de repos et remplir un tableau de mesure  

- Fermer la boucle d'asservissement (en "cliquant" sur les interrupteurs) au niveau de Sr et de M. 

     

Partie 
Opérative
SYNUM 3

Moteur

Codeur

+

-

Interface 
Capteur

Interface de
Puissance (I.P.)

 
Partie Commande:
Configuration:  Commande en boucle fermée, en position

Correcteur
en  'Z'

Te
Te

D_CCA © didalab

Commande

Tension

RAZ Cor. Z

C e Sr

M

Valeur Repos

0 inc

CONSIGNE:

Echelon constant

Val. C = 20000 inc

Retard = 0.200 s

Correcteur en Z

F(z) =
C0 +C1.z-1+C2.z-2+C3.z-3

1+B1.z-1+B2.z-2+B3.z-3

C0 = 0.060 

C1 = 0.000 

C2 = 0.000 

C3 = 0.000 

B1 = 0.000

B2 = 0.000

B3 = 0.000

Te = 50 ms

Compensation des
frottements secs
Cfsi = 0.60 V, N>0
      = -0.60 V, N<0

RAZ

M qm

Im

Um

  qm

 Nm  Am

Commande charge
Cs = 0.0 %

Cf = 25.0 % Cf

Cs

0 
  inc

0 inc

 
 

Copie de 

l'écran à 

obtenir 

Bouclage sur mesure 

position  

Fermeture liaison  

Choisir Unités Position  ° (degrés) 

Configurer  Echantillonnage …  Vitesse      0,01  

Choisir Unités Consigne/Mesure/Ecart inc 

Configurer  Echantillonnage …    Mesure 

Vitesse  

    0,005  

Configurer  Echantillonnage …    Régulateur     0,05  

Configurer  Partie opérative …   Ucde Démarrage =0,6V si N>0  et -0,6V si N<0 
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E2.  Tracer les caractéristiques de transfert statiques en boucle fermée  θ = fn(C) et 

M=fn(C) 

En déduire les coefficients de transfert statiques en boucle fermée (coefficients KFθ et KF). 

Mettre en évidence (éventuellement) les limites de la proportionnalité. 

E3.  Tracer la caractéristique de précision statique   = fn(c). 

En déduire le coefficient de précision statique  (coefficient K ). 

2.2.  Etude en régime dynamique 

2.2.1.  Réponse à une excitation en échelon constant 

E4. Après configuration du système, relever l'évolution au cours du temps de la mesure 

position M = fn(t) suite à une excitation en échelon constant. 

Enregistrer le résultat de l'essai dans un fichier sur disque dur. 

Mode opératoire: 

- Conserver la configuration précédente du système

- Choisir une grandeur de repos égal à 0 inc

- Choisir une commande de type "Echelon constant" avec une "valeur C" égale à 4000 inc et un "Retard"

égal à 0,2S.

- Sélectionner les points d'enregistrement  M   puis   C  en "cliquant" dessus.

- Appliquer la commande en "cliquant" sur le commutateur

- Visualiser les courbes de réponses obtenues en "cliquant" sur le bouton

- Ajuster éventuellement les échelles afin d'obtenir des allures satisfaisantes (bouton Min/Max et

Zoomx)

- Pour enregistrer les résultats de l'essai:

→ Relever le dépassement absolu, relatif et l'instant où a lieu cet extremum

- Dans plan "courbes de réponse" "cliquer" sur bouton  et suivre les instructions. 

→ Relever le temps de réponse à 5%.

- Dans plan "courbes de réponse" "cliquer" sur bouton  et suivre les instructions. 

→ Dans zone "commentaire" inscrire votre nom et votre groupe de TP puis faire:

soit une impression ,

- Dans plan "courbes de réponse" "cliquer"  

soit une copie d'écran afin de l'insérer dans un document (compte rendu)

Sous "WORD" par exemple, "cliquer" 

Vérification des valeurs de M aux instants d'échantillonnage 

Pour le même essai que précédemment (sans forcément le refaire): 

- Placer des sondes pour relever les différentes valeurs de M aux instants d'échantillonnages (toutes les

0,05s à partir de 0,2S valeur de retard d'application de la consigne).

- Comparer les valeurs obtenues avec les valeurs prédéterminées.

Dans zone "commentaire" inscrire votre nom et votre groupe de TP puis faire: 

→ soit une impression ,

- Dans plan "courbes de réponse" "cliquer"

→ soit une copie d'écran afin de l'insérer dans un document (compte rendu)

Sous "WORD" par exemple, "cliquer" 

Fichier Enregistrer sous 

Fichier Imprimer

Edition Coller 

Fichier Imprimer 

Edition Coller
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E5.  Tracer pour le même l’évolution de   en ° 

- Revenir dans le plan ‘Synoptique’ en ‘cliquant’ sur le bouton  

- Sélectionner le point de mesure repéré m en ‘cliquant’ dessus 

- Repasser en mode tracé de courbe en  ‘cliquant’ sur le bouton    

- Déterminer le dépassement et le temps de réponse en utilisant les boutons  et  
 

→ Si on admet un modèle du deuxième ordre, exploiter ces relevés pour déterminer la 

pulsation propre en BF notée  F 

 

E7.  Etudier l’influence d’une augmentation de la valeur du coefficient C0  

Enregistrer les essais successifs pour  C0=0,1 puis 0,3 

Faire un tracé récapitulatif en traçant les réponses M(t)  sur un même graphique afin de 

montrer l'évolution lorsque l'on augmente le coefficient C0. 

Pour ce faire: 

- Activer le plan "Comparaison de courbe de réponse en "cliquant" sur le bouton   

- Choisir de comparer les évolutions  de la position 
 

- Charger les différents essais 
 

E6  Recherche de la juste instabilité. 

Reprendre l'essai précédent pour des valeurs de C0 croissante. On constate qu'à partir d'une 

valeur particulière notée C0 Critique = C0C, la position ne se stabilise plus à valeur constante 

mais oscille sinusoïdalement autour d'une valeur. 

On relèvera alors C0C ainsi que la période des oscillations entretenue. 
 

2.2.2.  Réponse à une excitation en rampe 
 

E8.  Relevé la réponse à une excitation en rampe de VN = 400 tr/min soit  V=3333 inc/s. 

Mode opératoire: 
- Conserver la configuration précédente du système  

- Choisir une grandeur de repos égal à 0 inc 

- Choisir une commande de type "Rampe" avec une "valeur C" égale à 2000 inc,  une "valeur V" égale à 400tr/min   et 

un "Retard" égal à 0,2S. 

- Sélectionner les points d'enregistrement C, M et ε  en "cliquant" dessus. 
 

Placer des sondes pour vérifier la pente de la rampe et la limite de l'écart en régime final. 
 

Comparer les valeurs obtenues avec les valeurs prédéterminées. 
 

Dans zone "commentaire" inscrire votre nom et votre groupe de TP puis faire: 

 → soit une impression ,  

- Dans plan "courbes de réponse" "cliquer"  

→ soit une copie d'écran afin de l'insérer dans un document (compte rendu) 

Sous "WORD" par exemple, "cliquer" 

2.2.3. Réponse à une excitation sinusoïdale 
E9.  Relevé la réponse à une excitation sinusoïdale à la pulsation propre 

Mode opératoire: 
- Conserver la configuration précédente du système  

-  "Cliquer" dans bloc "Commande" puis sur bouton , choisir alors puis l'amplitude A=1000inc  et enfin la pulsation 

- Sélectionner les points d'enregistrement C et  en cliquant dessus 

- déterminer les grandeurs recherchées (rapport des valeurs moyennes, rapport des amplitudes et déphasage) en 

'cliquant' sur bouton  et en positionnant les sondes demandées (lire messages). 

Vérifier les caractéristiques de cette réponse 

   

Fichier Imprimer 

Edition Coller 

Choisir Comparaison de coubes… 

Fichier  Ouvrir 
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3. ANNEXES
Abaques pour la détermination des caractéristiques de la réponse d'un système numérique 

du deuxième ordre suite à un échelon constant 

→ Abaque des lieux des pôles à amortissement constant
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→ Abaque des dépassements réduits 
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→ Abaque des temps de montée 
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0bjectifs : 
 

Le but du TP est de faire la synthèse du système d’asservissement vitesse/position (ERD100) avec l’aide de l’outil de simulation 

«Scilab-Xcos». 

Les résultats de simulation seront confrontés au comportement du processus réel qui sera expérimenté grâce au logiciel de 

contrôle commande d’applications «D_CCA» développé par «Didalab» et appelé dans le cas d’une régulation de processus 

«D_Syn». 

C’est le logiciel «D_Scil» , développé par «Didalab» qui réalise l’interface entre la simulation et l’expérimentation du processus. 

Il réalise également la synthèse (en langage ‘C’)  du correcteur 

Remarque : 

Il faut noter que les valeurs numériques utilisées dans ce TP  sont propres au système expérimenté. Elles sont issues des résultats 

obtenus lors des différents TPs  précédents. Il faudra donc bien veiller à ce que les réglages (notamment de la charge mécanique 

et des périodes d’échantillonnage) soient identiques. 

La répétabilité d’un système à l’autre n’est pas garantie, mais on devrait retrouver les mêmes ordres de grandeurs  

 
 

1. VERIFICATION DU MODELE EN  « BO »  ET EN NUMERIQUE   
 

 Simulation par Scilab-Xcos du modèle d’ordre 2  

- Lancer le logiciel «Scilab» par l’icône  

- Lancer l’application «Xcos» par ‘Applications’ puis ‘Xcos’ ou en ‘cliquant sur le bouton  

 

- Construire le schéma-bloc de simulation du modèle d’ordre 2  défini lors du TP de référence : 

       « Synum3-TP1N_BON » 

                   

 

 

 

 

- Lancer la simulation par 

‘Simulation’ puis ‘Démarrer’ ou 

en ‘cliquant sur le bouton    

- Sans fermer la fenêtre où sont 

tracées les courbes de réponse, 

lancer l’essai du processus réel en 

vue de la comparaison … par 

‘Outils’  puis ‘D_Scil courbes’. 

Cette action donne la main au 

logiciel «D_Scil»  avec transfert 

des courbes de résultat de 

simulation : 

 

 

- Lancer l’expérimentation du processus réel en vue d’une comparaison des réponses 

          ‘Executer’  puis ‘D_CCA Boucle ouverte’ 

→ Activer l’icône ‘Courbe’  

Cette fonction de transfert est issue des résultats du TP de 

référence : «Synum3_TP1N_BON » 
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Remarque : 

Dans cette expérimentation du système cible en boucle ouvert, il n’y a pas synthèse de bloc fonctionnel 

car il n’y a pas de correcteur à synthétiser. C’est une utilisation dégradée du logiciel «D_Scil» 

 

Cette action ouvre une boîte de dialogue qui permet de définir le processus cible : 
 

 

                                                                                                         
 

 

Il y a alors téléchargement du logiciel de contrôle commande dans la cible. 

Le système expérimenté étant le système «Synum3-ERD100»,  on se retrouve alors dans l’environnement 

du logiciel «D_Syn» qui inclut «D_CCA». On procéde alors à l’expérimentation et on affiche alors les 

courbes de réponse. 

 

- Procéder dans l’ordre  

 

 

 

 

 

 

                                             

 

Il faut définir la configuration du système cible.  

Dans notre cas, le moteur du «Synum3» est 

commandé en tension 

Puis ‘Cliquer’ sur ‘Exécuter’ 

Il faut définir le système cible dans la liste. 

Dans notre cas, le système que l’on souhaite 

expérimenter est le «SyNum3»   

2- Il faut définir les paramètres 

de l’excitation. Ceux-ci doivent 

être identiques à ceux de la 

simulation. ‘Double Cliquer’ sur 

l’objet pour ouvrir la boîte de 

dialogue permettant de définir ces 

paramètres. 

4- Il faut sélectionner les signaux que l’on désire voir transférer dans 

«D_Scil» : ici la mesure numérique de la vitesse et le signal de 

commande en BO (c’est-à-dire ‘Sr’) … «simple clic»  sur l’objet. 

6- Il faut lancer l’essai en «cliquant» sur l’objet interrupteur 

7- Visualiser les courbes de réponses 

en ‘Cliquant’ sur l’objet  

5- Fermer l’interrupteur de 

liaison en ‘Cliquant’ sur l’objet  

1- Vérifier les valeurs des périodes 

d’échantillonnage : 

→ Faire ‘Configurer’ puis ‘Echantillonnage…’ puis 

Tem = 0,06   et Tev = 0,01 

3- La charge mécanique doit être correctement configurée 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
                    17 sur 28

 

 

 



  MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYNUM3:        TP7N-PRN  Prototypage Rapide dans le domaine numérique    

   Page: 4 / 10 

On obtient donc à l’écran les deux courbes de réponse qui on été sélectionnées. 

 
 

 

 

 
 

 

En quittant «D_CCA» («D_Syn» dans notre cas)  on se retrouve sous «D_Scil» avec les courbes de 

réponses transférées. 

       
 

- Faire tracer les courbes résultats de simulation par des ‘cliquer-glisser’ vers la fenêtre supérieure 

-  Montrer que la comparaison entre la réponse réelle et le résultat de simulation semble satisfaisante. → 

Faire un « zoom »  au voisinage de zéro et montrer qu’une différence significative existe.  

Cet écart entre la courbe résultat de simulation et la courbe résultat de l’expérimentation du système cible 

réel montre que le modèle d’ordre 1 reflète de façon insuffisante le système cible. 

Remarques : 

- Il faut impérativement quitter «D_Scil» avant de réutiliser éventuellement «Scilab-Xcos». 

- Sous D_Scil, il est possible d’afficher une courbe qui a été préalablement enregistrée dans le  

format ‘XML’ par ‘Fichier’ puis ‘Importer courbe …’ 

→ Il est possible de sauvegarder ces courbes de réponse dans un fichier de type *.xml 

          Faire     ‘Fichier’  puis    ‘Exporter xml…’   

Cette sauvegarde permet d’éviter de refaire l’essai sur le système cible réel dans le cas où le modèle 

doit être modifié. 

 

Si le menu «courbe» est activé, on retrouve les 2 courbes 

transférées de «D_CCA», résultat de l’expérimentation 

du système cible. 

Pour voir apparaître celles-ci dans le plan temporel, faire 

un «clic glissé» vers la zone supérieure 

Les labels et les unités peuvent être changés 

(faire un ‘clic droit’) 

Le label du titre peut être changés (faire un ‘clic 

droit) 

Le fait de quitter le logiciel, avec les courbes de 

réponses du système cible affichées, permet de les 

récupérer dans «D_Scil»  

Courbe de réponse du système cible …  

Evolution de la mesure numérique de la vitesse 

Excitation en échelon 

constant au niveau de ‘Sr’ 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
                    18 sur 28

 

 

 



Référence document: ERD100 070                       Sujet    

  Page: 5 / 10 

2. ETUDE EN BOUCLE FERMEE EN MODE VITESSE  
 

2.1 Avec un correcteur à action Intégrale numérique 

 Simulation sous «Scilab-Xcos»  
- Partant du schéma-blocs de simulation précèdent (en BO numérique et avec modèle d’ordre 2), 

construire, sous «Scilab-Xcos», le schéma-blocs en boucle fermée avec un correcteur à action 

proportionnelle et le modèle n°2 comme bloc fonctionnel du processus  

 
Le correcteur synthétisable par «D_Scil» doit être 

le bloc fonctionnel   de l’ensemble 

‘Port et sous-système’ du navigateur de palette. 

 

Remarque : 

L’accès au navigateur de palettes se fait sous 

‘XCos’  par ‘Affichage’ puis ‘Navigateur de 

palettes 

 

Développement du schéma fonctionnel  

« Correcteur I. numérique »  

 

 

 
Le bloc fonctionnel permettant de définir une fonction de transfert en ‘z’  fait partie de l’ensemble 

‘Système à temps discret’ accessible par l’intermédiaire du navigateur de palettes : 

 

 
 

Une fonction de transfert en ‘z’ comporte une entrée auxiliaire sur laquelle on applique une source 

‘Horloge’ définissant la période d’échantillonnage. 

Ce générateur d’horloge (bloc fonctionnel ‘Clock’)  fait partie de l’ensemble ‘Sources’ accessible par le 

navigateur de palette 

Dans notre cas  (d’après TP de référence TP:  Synum3_TP3N_RVIN) La fonction 

de transfert du correcteur sera 
1)z(

z1

05,0

1z

z.05,0
k

−−
=

−
=  

C’est la fonction de transfert d’un intégrateur numérique dont l’équivalent 

analogique aurait une constante de temps d’intégration telle que   

05,0
Ti

Te
k i ==     → 

ki

Te
Ti =  

Te étant la période d’échantillonnage 

→ Si on choisit Te = 10mS =0,01s      s2,0Ti =   
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La définition de la période d’échantillonnage se fait un ‘double clic ‘sur le bloc   ou par un ‘clic 

droit’ puis ‘Paramètres du bloc’. 
 

        
 

- Lancer la simulation par ‘Simulation’ puis ‘Démarrer’ ou en ‘cliquant sur le bouton    

 

 Comparaison simulation/synthèse/expérimentation par « D_Scil »  
 

- Sans fermer la fenêtre où sont tracées les courbes de réponse, lancer l’essai du processus réel en vue de 

synthèse et de la comparaison par :     ‘Outils’     puis      ‘D_Scil correcteur’  

car cette fois ci il y a synthèse (génération du source ‘C’ ) du bloc correcteur par le logiciel «D_Scil». 

 

!! Il faut préalablement sélectionner le bloc correcteur !!  

 

Une boîte de dialogue permet de définir les différentes 

informations nécessaires à « D_Scil » 

 

 

 

 

Une fois l’écran «D_Scil» ouvert il faut commander l’enchaînement d’actions (Génération du source ‘c’, 

Compilation, Linkage chargement …)  par ‘Générer’ puis ‘Construire’. 

S’il n’y a pas affichage d’erreur, valider les différentes étapes jusqu’à se retrouver dans «D_Syn». 

-  Procéder ensuite comme pour l’essai sous « D_Syn ». 

-  Montrer que la comparaison entre la réponse réelle et le résultat de simulation est satisfaisante. 
 

Remarque : 

Il faut impérativement quitter «D_Scil» avant de retravailler éventuellement sous «Scilab-Xcos». 

 

Il faut choisir la cible  ‘Synum3’  

En mode Boucle fermée en ‘Vitesse’ 

Avec interface de puissance commandant le moteur 

en ‘Tension’ 

Il faut choisir la période d’échantillonnage : 10mS 

Il faut définir les liens entre les variables du bloc et 

les variable ‘système’ 

 Input_3  →    Ecart  en   inc 

Output_1 → Sr  en inc 

Pour cela ‘cliquer’ sur les lignes ce qui aura pour effet 

d’ouvrir une boîte de dialogue permettant cette 

définition. 

 

 

Dans notre cas la période d’échantillonnage doit être 

choisie égale à 10mS=0,01s et le temps d’initialisation 

doit être choisi à 0 
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2.2 Avec correcteur  à action Intégrale + Zéro numériques 

Dans ce cas la fonction de transfert du correcteur a pour forme :    
1z

Cz.C

z1

z.CC
k 10

1

1

10
)z(

−

+
=

−

+
=

−

−

 

Ce correcteur peut être comparé, dans le domaine analogique à  un P.I.  

 

 Simulation sous Scilab-Xcos 
- Modifier le schéma-blocs de simulation précédent (avec correcteur I. numérique) simplement en 

modifiant le polynôme Num(z) (Numertor (z)) du bloc fonctionnel correcteur. 

  
 

 

- Procéder de façon identique à la simulation/comparaison précédente, c’est-à-dire : 

- Lancer la simulation par ‘Simulation’ puis ‘Démarrer’ ou en ‘cliquant sur le bouton    

 

 Comparaison simulation/synthèse/expérimentation par « D_Scil »  

 
- Sans fermer la fenêtre où sont tracées les courbes de réponse, lancer l’essai du processus réel en vue de 

synthèse et de la comparaison par :     ‘Outils’     puis      ‘D_Scil correcteur’  

car cette fois ci, il y a synthèse (génération du source ‘C’ ) du bloc correcteur par le logiciel «D_Scil». 

 

!! Il faut préalablement sélectionner le bloc correcteur !!  

 
 

-  Montrer que la comparaison entre la réponse réelle et le résultat de simulation est satisfaisante. 

 

Remarques :   

→ La comparaison peut se faire également avec le résultat d’expérimentation sous «D_Syn». Pour cela 

faire ‘Fichier’  puis ‘Importer courbe…’ 

→ Il faut impérativement quitter «D_Scil» avant de réutiliser éventuellement «Scilab-Xcos». 

Remarque :  Il faut noter que les valeurs numériques 

obtenues sont propres au système expérimenté. Ces valeur 

sont celle obtenues lors du TP de référence 

Synum3_TP4N_RVIZN 

   La répétabilité d’un système à l’autre n’est pas garantie, 

mais on devrait retrouver les mêmes ordres de grandeurs.  
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3. ETUDE EN BOUCLE FERMEE  EN MODE POSITION 
 

3.1 Avec correcteur à action Proportionnelle 

  Simulation sous Scilab_Xcos 
- Construire le schéma-blocs de simulation (en BF Position avec correcteur ‘Proportionnel numérique’) : 

 
 

 

 

                 
 

- Lancer la simulation par ‘Simulation’ puis ‘Démarrer’ ou en ‘cliquant sur le bouton    

 

 Comparaison simulation/synthèse/expérimentation par « D_Scil »  
- Sans fermer la fenêtre où sont tracées les courbes de réponse, lancer l’essai du processus réel en vue de 

synthèse et de la comparaison par :     ‘Outils’     puis      ‘D_Scil correcteur’  

car cette fois ci il y a synthèse (génération du source ‘C’ ) du bloc correcteur par le logiciel «D_Scil». 

 

 

!! Il faut préalablement sélectionner le bloc correcteur !!  

 
 

Une boîte de dialogue permet de définir les différentes 

informations nécessaires à « D_Scil » 

 
 

Il faut choisir la cible  ‘Synum3’  

En mode Boucle fermée en ‘Position’ 

Avec interface de puissance commandant le moteur 

en ‘Tension’ 

Il faut choisir la période d’échantillonnage : 0,05s 

Il faut définir les liens entre les variables du bloc 

et les variable ‘système’ 

 Input_3  →    Ecart  en   inc 

Output_1 → Sr  en inc 

Pour cela ‘cliquer’ sur les lignes ce qui aura pour 

effet d’ouvrir une boîte de dialogue permettant 

cette définition. 

 

 

Cette fonction de transfert est issue des résultats du TP de référence : 

«Synum3_TP1N_BON » 

!!    La grandeur de sortie est dans ce cas, la mesure numérique de position !! 

 

Remarque :  Il faut noter que les valeurs numériques 

obtenues sont propres au système expérimenté. Ces valeur 

sont celle obtenues lors du TP de référence 

Synum3_TP5N_RPPN 

   La répétabilité d’un système à l’autre n’est pas garantie, 

mais on devrait retrouver les mêmes ordres de grandeurs.  
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Une fois l’écran «D_Scil» ouvert il faut commander l’enchaînement d’actions (Génération du source ‘c’, 

Compilation, Linkage chargement …)  par ‘Générer’ puis ‘Construire’. 

S’il n’y a pas affichage d’erreur, valider les différentes étapes jusqu’à se retrouver dans «D_Syn». 

-  Procéder ensuite comme pour les essais précédents. 

-  Montrer que la comparaison entre la réponse réelle et le résultat de simulation est satisfaisante. 

 

3.2 Avec correcteur Proportionnel + Zéro numériques 
 

  Simulation sous Scilab-Xcos 
- Modifier le schéma-blocs de simulation précédent (avec correcteur P.) en modifiant le schéma 

fonctionnel du correcteur.  

        
 

- Procéder de façon identique à la simulation/comparaison précédente, c’est-à-dire : 

- Lancer la simulation par ‘Simulation’ puis ‘Démarrer’ ou en ‘cliquant sur le bouton    

 

 Comparaison simulation/synthèse/expérimentation par « D_Scil »  
 

- Sans fermer la fenêtre où sont tracées les courbes de réponse, lancer l’essai du processus réel en vue de 

synthèse et de la comparaison par :     ‘Outils’     puis      ‘D_Scil correcteur’  

car cette fois ci il y a synthèse (génération du source ‘C’ ) du bloc correcteur par le logiciel «D_Scil». 

 

!! Il faut préalablement sélectionner le bloc correcteur !!  

 
 

-  Vérifier que la comparaison entre la réponse réelle et le résultat de simulation est satisfaisante. 

 

Remarque : 

Si la comparaison ne donne pas un résultat satisfaisant, il faut envisager une amélioration du modèle. 

 

Remarque :  Il faut noter que les valeurs numériques 

obtenues sont propres au système expérimenté. Ces valeur 

sont celle obtenues lors du TP de référence 

Synum3_TP6N_RPPZN 

   La répétabilité d’un système à l’autre n’est pas garantie, 

mais on devrait retrouver les mêmes ordres de grandeurs.  

 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
                    23 sur 28

 

 

 



 MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYNUM3:   TP7N-PRN  Prototypage Rapide dans le domaine numérique   

Page: 10 / 10 

Page laissée vierge 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
24 sur 28

 

 

 



RESSOURCES 

 

Sommaire 

 Ouvrage 

Page manuel "Extraits de sujets de TPs" 
25 sur 28

 

 

 



 

 

 

 Didacticiel gratuit  « D_CCA_Eval »       

 

Objet 
 

 
 

 

Téchargement : 

A partir du site :       

 

Dans le menu « LE CATALOGUE GENERAL »  Cliquer’  sur « GENIE ELECTRIQUE »  puis  sur « Automatique »   et 

enfin sur l’icône de téléchargement :     

                                    
 

Présentation : 
 

                          
 

 
 Le menu « Livre » 
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 Le menu « Servomécanismes » 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Le menu « Régulations » 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Le menu « Elec de puissance» 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Le menu « Prototypage rapide» 
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