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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxNum(ERD15§" : TP1-1_AxNum_Cde-U BO  Identificag n en boucle y/

stude, aﬁ) de caractériser s comportement dans ul.e
\

s houclg ouverte, c'est-a-dirgt e la commande du prodessus
€ issu steur.

1. REGLAGE DE LA Cah\ “NSATION DEL ROTT

1- Recherche de la tensi

Rappel du But
Expérimenter le systéme objet d
configuration imposée.

Dans ce TP, le systéme sera confi
ne dépendra pas du signal de me

SEC

de démarra,le

On constate que 1'équipage R pre lentement lors mmande atteint 1,9

1- Activation la com»~—sation 1 ,fcielle du frottement sec
@ 3 partir de la barfe 33 nerr-Incipaux

Configurer — ~ oberanve

Commande Tension
7
Udemanage = [1.909
>

On chary 0,95*1,9=1,80y V dans la case "U._gsmarrage”

Partie opérative

Compensation des fiottements sex

2 ,D—KI Annuler | ADD“"'@)_.l‘
“H

SSE -

/

2. CARACTERISTIQUE S

e

‘1r), ubter ae pour une comma .
r AXNIm (CONFIGURATION: ~ Consigng't=chelon ¢ 1. C=10.00 V Retard =0.100 s
L Boucle Ouverte, Commande }
I'm

Mode: Boucle Gy arte '

Sortie Reg. F 4

vitesse N8
position 100V, J iSIenV y |\ ,\
38405 1963 54
‘ 202.0 iPosition enmm

o~ ~
f 0.627s Vite \\ i 17; 47—7 63
ﬁmm Y/

y On releve la positioNale:

o/ X= %\ 1 J

On reléve la vitess / / ) o s » 2

en régime établi: s / ‘ | |
V= 5Imm/s / e ] e SN

LN Ao L. .
7 &~

89.2 10 42

Loy la durée du

o dé%cement: 54

9
/f - 56-0.1=3.26s
L ‘ 357 -12 -105
192 256 320 / 184 ‘ 448 512 5.76 640 (5)
" an56mn, 17 Novemberd 9] [Réf Fich. TP1-1 AxNum Cde Ubee,  w |
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- CompteyRendu-

Comparaison de courbes de réponse Processus| ‘¥ )

?2%10 - Y urbe n2
position : i I — -~ -~ nsigne: Consigne:
- . Echelon constant
oo Courbe n°4J\J / - /’ S R e s Valeur Repos = Valeur "
1740 / // e / o \[’)al\./C = \(/)al\./ C=
/ ~ 5V 10V
1510 /// v k 7= Retard = Retard =
2100s 0.100s
1280 < / {/ " erte Boucle Ouverte
/ / l(l Cde en tension
105.0

e g4 T S -
_//,// s ) /

360 7 Y 4
’
130 b
-100 \ —— —
mm/s / ,
vitesse 1200 -
1060 e Coutben N Poy: S1=20V \ g (C:: o
v i i signe:
920 £ : \ i ant | Echelon constant
: / /ICnan)n"} Sr=15V = Valeur Repos =
ov
’ 7 7 — ars Val. C=
T Courben®2 Sr=10v | 15V 20V
H l H Retard= Retard =
- / : 0.168's 0.100 s
- [onmheno 1 gr=5v J """" * Bougle Ouverte Boucle Ouverte
7 :en tension Cde en tension
\\ y \'\ D

L, 192 2.56 3.20 3.84 448

opo  [Position et vitesse en fonctiope™ ~ande

Exploitation: )
- Tableals 1es résul\tats

V§ ' conl .ande
> atteinfe en mm/s

“inte en mm
Ecart de posijonnement en mm 3.8 3,6/\
= Position atteinte -200 /
Durée mouvement en S 1,76 17
- Caractéristique de transfert stat
V =fn(Sr)
® y =4,8(57x + 1, 49
Sr B 40 (\\
—> O 100 |
(en Volts)

60 - -

-~ ~Lrticient directeur obtenu par

7 " nfion de la courbe de
a u ’9 mm/s/V . 20 | o / - \,ndance sous Excel

0 — i
16 18 20 22 24
arfen Volts
- Si on admet u i x’?(—ez N.m/rad/s) voisin
Cela entraine Im = 0 en régime étagli de,wtesse — E=Uy= ¢
Siku=1 820 = U /k= Sr/k,, Vngs=grQ +Sr ' SX: 2d1;r
ro 2.

< ™™

v
D'apre "alea zigues ¢ n¢es S—=50mm//

ce quionfirme le résultat expérimental
T —

~lificatric
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxNum(ERD15§! : TP1-1_AxNum_Cde-U BO  Identificag n en boucle /

P

~
3. CARACTERISATION EN J[@E DYNAMIQU

\ —
3.1 Réponse a un échelgi mstant \

1- Réponse obtenue pour Sr =1 (

Processus: AxNum (CONFIGURATION: ~ Consigne: Echel Louslanl Valeur Repos =0 V.’ Val’ 10.00 V Retard =0.100 s
Boucle OQuverte, ~nde en tension
Mode: Boucle Ouverte l
B Fi mm/s
62

S —
vitesse N
Sortie Reg N

D,
—N e ]

Y
A

0.115s

B | N

= A

1=0.031s

Constante de Temps ,J On reléVeZ

‘emps de réponse

trso; = 0.095 J5S

/‘\. 7l P

\ s )

0.00 0! 0.20 0.30 0.40 70 0.80 1.00 (g) -~ \
7 November2009] [Réf Fich. TPI-I AxNyf' Cde U BO Sr=10 -
xoh ~tio — /
‘Q‘rem est bien du premier car r s, ~ 3% 1.
, /
¥

2- Réponse obtenue pour Sr,

Processus: AxXNum
Mode: Boucle Ouverte

PESh Al

Sortic Reg
ot . 73 176
/ 1 R N r 63 £ 145
0.590 s
ghl:?ms/s SrenV 150V / \ 54 , 13
/ » I \ 82
y " Temps On reléve:/~=0,031S

\ L 7% 30
On releye\trs% \9)55 19

-~ )

l 29s 1
— e .mps de réponse _J

e frsy = 0090 SR

4, I
Remarque \ /
ﬁi ‘ 0105 On obtient la méme/uuau de temps et le méme
0 mms temps de réponse /
@ la valeur de Jechelon n'a ¢onc pas d'influence
‘Z\ sur ces grande ca%‘*ﬁ"/_r_i:a ues
S0 0.64 £ 0.72 0.80 (S)

a2l \TPI 1 AxNum_Cde-U BO_EC Sr=15V.axn S~ |

Y
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- Comptey?endu- /

m.SiM(o.1) a la pulgation—
particuliére (dite pulsation de coupure) = 32 rad/s F=5,14 Hz
3.2.1 Etude du transfert Vitesse/ (V/Sr)
Processus: AxNum CONFIGURATION: ~ Consigne: Sinus, Valeur 0 V,Val. C=0.00 V, Ampl.: =500V, Freq.=5.13300 Hz Retard =0.100 s
Processus: Ouvert, Cq :mn

Mode: Boucle Ouverte 7
0TS

. S0V \'0556 I
\ 9 mm/s
TAW, \ A
// l\ | A comparer avec la valeur théorique:

7\ / a/v2=4,9/7233 46 c'est sensiblement O.K. »

A
3.2 Réponse a une excitation si ldale)
Dans ce cas le systéme excité par une commg/ide - sinusoiddre.d’ expression Sr(t) =

Rapport des . urs moyennes
Indétermipe!

Rapport 4 amplitude; 7
TGO)\; \95-1181d3 o
Déplfasage

0 3 j

-3 -80
0.10 \“” 0.30 0.40 0.51 0.60 0.90- 1.00 (s) \
Date: 21 h 16 mn, % Novenloer 2009 | [Réf Fich. TP1-1 AxNum U BO Sin W=Is

4
Expl
- Le rele ~‘imental corrobore 1&s pro wstémey du 1% ordre, excité A la pulsatio
particuliére =1jt, c'est-a-dire un rapi® ~t des ampl a,/ «/5 et un déphaga 13 45;’
3.2.2 Etude du transfert Posi’ ~n/Vitesse (X/V) .
Processus: AxXNum ' C=0.00 V, Ampl.=5.00 V, Freq.= 5.13300 Hz Retard =0.100 s
le: Boucle Ouverte —7
Mode: Boucle Ouverts 2 S ;
vitesse ——— 1305 32
N y
position 0558 s
19 mm/s w / ).
Po) / \ . ~ A )
Ve WATRNAINEER NN
06055 | 1242013
[z N = VB B4
A AL >
T——— 1200
ey :P’ ) \
Relevés ‘;e)n ime harmoniqug [0.703 s
Tip) =5, —avecp=jo IZOOmm 1179’ °
5 / ’ \ \
- vitesse
1 “an A . = 158 13
< des valeurs moyennes /leVe. XM/VM 0 03/ I /
iné!
mm— . \ / Vi 1137 -19
06537
20 /s ) ) 16 25
:I On I'eleVe (PX/V % 1_00‘2:; 32
~ .h. TPI-1 AxNum Cde U BO Sin W=Isurto.axn ’ ]
Page 6/8
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Exploitation: ( 9
Y o dX .
lie Xy a Vi Vi, = O | s0it
dt
- Or si on applique cette relation

ne ~ déterminer X dans 1
V= Vu.sin(w.t) ou la vitesse ist rise comtye origine des phases

. V, | ,
X =Vu J.sm(oo.t).dt = —XN/CO “oitr Xy = Xu.sin(o.t-n/

- Rappel de la relation temporelle q

~ narticulier étudié c'est-a-dire

- Le rapport des amplitud Y../'V=1/p = 0,032s et f @y =-1/2=-90°
- Le relevé expérimental corr ‘Wa trés correctement ces ré riques.

/ /
3.2.3 Etude du xaIR) rt P-ition/Vitesse (X/Sr)

A partir du mém " eliectué précédemment:

r
~ ygne: Sinus, Valeur Repos = 0 V,Val. C=0.00 V, Ampl.=5.00 V, Freq.= 5.13300 Hz Retard =0.100 s
—_ xesus: Ouvert, Commande en tension y |

Processus: AxXNum

Mode: Boucle Ouverte

position
Sortie Reg.

mm v
— 1305 10.5

—_7
wnsnnes 1284 84

1263 6,

\ T

\

- [

J
\ i N i 1200
Relg"és en régime harmoniqud :
) ) avecp=jo ) l
" Eg) | 1
)ntrée E = Sortie Reg. / o
Sortie S = position p N . y
Rapport des valeurs moyennes 4 On reléve: 0’124 mm/V A s
Indéterminé! e S
Rapport des amplitudes ﬂ/—-l /
OTGe) =0.124=-18.15 ¥ \ 63

Déphasage
o(S/E) =139 °=-2.43 1a

122.1 21

0.00 0.10 0.20 0.90 ’
[Dute: 15026 mn, Jf mber2009] [TP1-1 AxNum Cde-U BO St W=Isurto.axn £ '
r 4
Exploitation: \ 4 \

- On rappellef =s relati~™- tes chaines de transfep. “Agime harmonique c'est-a-dire:
J

XM/Sr —
P R sc__ /I \\ X

> S

Pysse = Py T Pusse (Volt (mm/s) (mm)

. s 4/

Somme des déphasag

Ce quff onne &'aprés les résultall expérimentaux précédés. \ !
Xu/Sem= (X’ V) N/ Sriw) =3,89*0,032 = 0,1 R_mm/v rOmparer a 0,124 mm/v
Px/sr = “ o= -4 20=-138 © a comparer a 139°
— )

> périmental ¢ ,rrobore les relations \“s
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- CompteyRendu-

3.2.4 Influence d'une augmentation de 1

Pour o =2/tr=64rad/s F=10,28 Hz

L—/Aioa

—

—

Processus: AXNum
Mode: Boucle Ouverte
Sortie Reg.
vitesse '\

(CONFIGURATION: ~ Consigne: Sinus, Valeur Repos Val,
Processus: Ouvert, Comman

1. C=0.00 V, Ampl.=10.00 V, Freq.= 10.18600 Hz Retard =0.000 s

mm/s
32

|
L (]

=
Releves en reglme har
Tip) ) avecp=jo

'moni
Ep)

Entrée E = Sortie Reg
Sortie S = vitesse -

....|Rapport des valeurgmoyennes |
Indéterminé! /

\

0 l6 0.24 032

uﬁE‘lGhZSmn 18 No mzow [TPI-1 AxNum Cde-U

\

Une au

ientation de la pulsa | entrame

}

/ / - ,
)
N
Y
.\

Nt

iy

N

S

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs"

12 sur 28



- ~

Traya thues )

sur le syst/ me "&Num"( \
/ nlve 1 (Bac)

ERD
Y 4
TP n°1-4 /

‘péri ntatlon en boucle fermee

7/

/

\
N

1. Commande en rampe ljf
1.1 Avec correcteur a
1.2 Avec correcteur a
1.3 Etude comparg ive en fonction du type

2. Commande en fil trapézoidale de vitesse)
2.1 Caractérisation d@déplacement ... /... e
2.2 Avec cory cterr oot

23 Avecc .
24  Etudgfcumparative en ‘onctiorTZU type de correcteL/

7mparatve en foncion gu type de commaye \ A 9
\ )

Edition : 20/12/09 Référence manuel : ERD150 050
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sommande en)/
P

MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AXNum(ERD150) : ~ TP1s# AxNum_Cde-U_BF_RP_Profil Position

(/

Rappel du But

Expérimenter le systeme objet d n:tude de caractériser sg¢= omportement dans_sfie
configuration imposée.
Dans ce TP, le systéme sera configlur /

- en boucle fermée c'est-a*dire que tg commande du proce ra du signal de mesure,
- en position, c'est-a- ~ue le signal de mesure sera unf im nosition X

Y . .
- avec une commande “1 de vitesse (la vitd = de depla .mposée et

éventuellement I'accélération).

1. COMMANDE Q\PRMPE LIMI/

Rappel du cahier des charge
pos ég le 50 mm, on souhaite effectuer un

/J
1t de 150 mm (donc

Partant d'une positgf,

Valeur C = 200m/") a u .t pris comme origine des temps, avec une ation de la vitesse de
déplacement a 1 ‘= Valeur_V=85mm/s
1.1 Avec ‘ﬂrrecteu a action propo 4e TP1-2)

. Num N [ CONFIGURATION: Consigne: Rampe, Valeur Repos = 50 mm,Val.\g.200 mm, Val. S mm/s Retaflt 0.100 s
Correcteur: PID Position K1=1.00, K2=4.000 Sgam
Mode: Boucle ferméeen Position Processus: , Mesure Position, Commande en tensio

A —
Mesure 1.861's . —
Consigne \ | i 200.4 mm (03 S | 2}
Ecart i \‘ 4 /
- — : )
y 4
\ 7/ / \VOF’
Y
\ - ~7 Ddpassement Temps de répons -\ /
rrrrrr D fabs =031 mm [ trso, = 1.720 \
rel= 0.21 %
~m"' =1.870s
H H f— -1 1237
. vérifie la limitation de la vitesse:
o 1,861-0,097
. N ﬂj
503mm P\ N L PO, P . I A— A 81.0
~arun L*erreur de trainage vaut
mm en régime permanent
+57.1
332
93
——ay T 0% ’ 128 1.60 1. 24 256 2.88 320'1(45'5)
[Date: 14 h 26 mn, 07 Decemberg09 | [Réf fich: TP1-4 AxNum_Cde-U BF &P Profil.axn |
Remapeue: / /
AX oU !
On g ut evaluer la durée du déflacement a At = —=——=17aS ,
V 4 85
0 95.Ax 0 95/156
“ns d puise a5
Lac ampef sermet de dlrnlnuer le dep%\ “voir 'annuler)
Page 3/10
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- Compteyrandu-

~

e

1.2 Avec correcteur a action 9(0port{c2elle+Dériv

P

ée/ ‘alage TP1-3)

Processus: AxXNum
Mode: Boucle Fermée, en Position

CONFIGURATION:

Consigne: Rampe, Vale
Correcteur: PID Positi
Processus: , Mesure Pglitio

=50 mm,Val. C=200 mm, Val. V=85 mm/s Retard =0.100 s

Td=0.03 5, = 5.000, Action dérivée sur eart, K2=3. oosy
" tension,
y 4
mm

Mesure : 2244
Consigne / 1.848 s
Ecart 7 +95-8-mmr l
J 4 ‘ /
. Dépassement f Temps de réponse
‘\ 4 D1 abs = 0.29 m trs, =1.690s
“|Consigne /\ Z P.I ri1=] 2.21095% 1528
N~ — V| 1289
>- vd w On vérifie la limitation de /
, A— 199,8 - 50,1
=——————=853mm/
*Mesure 1,848 - 0,093
7S 812
0.093 s / 4 I | »
0.1 mm / L erreur pa par un Lerreur de s
v maximum de 3,Imm — mm en régi —_—
.. . 334
&
0444 s
{l‘l 95 .
144
/ 0.96 2.88 320 (s) /

0.00
atc: 1431 mn, t December 2009 | [ Réf fich: TP1-4

AxN Profil.axn
arative en fo/:m du)

Co

-tﬂe ))

“on; ‘gne/Pos1t10n/Ecart /

__.Jrrecteur

Courbe n°L Courbe n2

Consigne

S

position 196.0

Courbe n°3
1720

1=

Consigne:

~ansigne:
Rampe 2,

\

A

Valeur Repos =
50 mm

1480

Val. C=
200 mm

1240 |

1000

760

520

Val. V=

PID

CorrecteursgID COI'I'EC[G?I
Position ] Position

280

KI=1.00 | K1=250
Td=0.03 s

=5.00

rivée sur écart

Orocessus:
*sure Position

40

-20.0

en tension

£K2=3.003 V/mm
Processus:
Mesure Position
Cde en tension

Ecart 1000

,

-

/- |
/

.nelon et correcteur P

£

Consigne:
Echelon constant
V}leur Repos =
50 mm
Val.C=
200 mm

. /Courbe n°l: Commande en rampe et correcteur 4 A Y |

¥

Vi
mpe of
r 4

/ICourbe n°2: Commande en r:

y -

4 Retard=
0.100s
" Correcteur: PID
Position
K1=1.00
K2=3.996 V/imm
. Processus:
Mesure Position
Cde en tension

V]

s

\

¥ i

a c)rrection avec action

y 1_d& vée permet de diminuer
I'gireur de tralnage
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AXNum(ERD150) : ~ TP1s# AxNum_Cde-U_BF_RP_Profil Position g¢f -ommande er/

(-

Comparaison sortie régulateur 2 ~ )

N

N

Sortie Reg. 400

Comparaison de courbes de réponse / ~ncessus: AxNum
¥ 1

340

Courb/ “mande en écheloﬁ et correcteur P
/

N

B
/|Cou:be n°2: Commande en rampe et co’g

N h

220

4 ]

teur P+D

orrecteur P+D

Processus:

Cde en t

o TN

160

100

La sortie r@ﬂate
un maxighum inférieur
valeur e‘aturation (24V)

2 par
la

0.100 s

Position

Processus:

1.00

p H i
/ —x OBy 080 075

h 33 mn, 07 December 2009 | Comparaison P

mesure V] |

Mesure Position

ension

Correcteur: PID

K1 =1.00
K2 =3.996 Vim

Mesure Position
Cde en tension

Courbe n’2

Consigne:
Rampe
Valeur Repos =
50 mm

dérivée sur écart
K2=3.003 Vimn
Processus:

Mesure Position

980

820

/S

66.0

50.0

340

180

20

-140

; ; N
i i i oS P [
\,/ {Courbe n°2: Correcteur P+D 1. - P‘q:l% Kﬁsi‘fﬁo

£ ra

\
4 / N\

=300

mm/s?

accélération 17500

14050

1060.0

7150

3700 |4

250

7

-320.0

2009

0.96 1.28 1.60

Comparaison des vitesses €t des

2.56 2.88

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs"
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Rampe
"leur Repos = Valeur Repos =
50 mm

al. C=

Val. V=

85 mm/s
Retard =
0.100 s

D Correcteur: PID

K2 =4.000 V/mm | Td=0.03s

Processus: «=5.00

Molre Position | |dérivée sur écart
¢ en tension K2=3.003 V/mn

v Processus:

Mesure Position

Cde en tension

Courbe n°3
Consigne:
Echelon constan
Valeur Repos =

50 mm

Val. C =

200 mm
Retard =

0.100 s
Correcteur: PID
Position
K1=1.00
K2=3.996 V/im
Processus:

Mesure Position
Cde en tension
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- Compteyrandu-

2. COMMANDE EN S (PROFI(TV

~ZOIDALE DE

—_—

)

Rappel du cahier des charges

Partant d'une positon de repos égale 50 mm, £n souhaiteh*hectuer un déplacemen
des temps, avec une limitatiof de la vitesse de
litation des accélérati

Valeur_C = 200mm) a un instant pris comm B

déplacement a la valeur de Valeur_V=85 nbex\'"y'

2.1 Caractérisation du d “ment
Dans ce cas, on limite également 1'acc§1.éra}n)

Etude du comportement en phag

it

V‘?CSSC

JLLy
commandé par une rampe limitée :17

€ 150 mm (donc

N

> 13 valeur de 120 mm/s?

On suppose dans un premit.
n'est pas limitée.

(accélération constante).
‘) 7S que la rampe

La consigne de vitesse ~ur expression

cvm=a.t.u )
(ou "a" est l'acg’ ‘-ation souhaitée) et la i
consigne de pgsi pour expression e
temporelle

c(t)=/ +(1/2)a.’.uy (intégrale de la
consigne posjtionjou C, estla position de repos)

)
Etude du comporterikent en phase 3

Le comp’..cement lors, de cette phase est sy

& Dojyc l'ﬁhiﬂrvaﬂ)

est é a‘m\‘tt: At=t3—t2:t1:Y
a

& Par symétrie’ également la vale

(valeur de cau début de la phase

de temps At = t3-t; ,

Le comportement lors de cette
de la consigne position.

Y §
& L'intervalle de temps At
AC = C,-C; sachang que

C-G _

Soit: A=t = _Vag vV &G V
\Y% la V 2a
position de repos) a parcouri

@ On en déduit 1'1

soit

2 cette phase 2:

7

Caractéristique“globale

& On déte = |'instant noté t; ou § *~‘mine I'évolution deli/

)

Phase 1
Accélération

a distance a parcourir

t

Evolution vitesse

Evolytion
accélération

4 Phase 2
Déplacement a
| V=Constante

puase 3 et "t," lafind la\,\?. ;
Y 4

n initiale de cette ph se\.\‘ée 19

vl
-~ de cette§ hase

aurt a la vitesse V

ou A est la di tab\‘qle (Position finale-
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AXNum(ERD150) : ~ TP1s# AxNum_Cde-U_BF_RP_Profil Position gf .ommande en,o/

« \
Application numérique: )
Si on choisit Val Repos = SOmmzlr’JZOOQ (donc déplacement 45~ SOmm)

Val V=V =85mm/s
Val A =a=120mm/s’ \ /
La fin de la phase d'accélératio(kh\"vﬁ a: |t = =E)=O’7

[t =2 Y P08 s

7__))1'

r . . . y ) .
L'évolution de la congi~ = intervi§ dra a

5

Le déplacement a vitesse ¢

2.2 Avec gurrectéuy est a action p ~mate frAciage TP1-2)
Relevé expé ~tal Position/Mesure/Ecart

™ ~ONFIGURATION: Consigne: Prof. Trap., Valeur Repos = 50 m
Correcteur: PID Position K1=1.00, K2=4.00
‘ Processus: , Mesure Position, Commande en tens!

Processus:

Mode: Bouclefermée en Position

M \ ; - . 2543
esure N

Consigne R : ) 4 2.501's J/
Ecart - / Y 199.6 mm

|

. ) N <)
/ 114"y aplus de™
A t
— - / ssemen
\ -~ 1383 __E,_:;i/.-/f"’
,,,,,, \ Iy Le déplacement dure sewsiblemen 5

y; (25/.)
H i \
la

F 1.
o 7
On vérifie la limitation de v%
1049

P Y 1383-992 /i

 1,492-1,03 ——
7 :

/ \
_ <

1 . L*errew’a nage ests
A . ) inch wé:D
............................... L écart n*a pas — .
/ de maxi T009s | '\ ,
7/__ 5.0 mm
.

> - 5 94
Wi r ’
“ w4 145
0.0, & 1.28 1.60 1.& 2. 2.56 2.88 3.20 (S)
¥ i

|Date: 15 h 54 mn, 07 Decemigh 2009 | [Réf Tich: TP1-4 AxNum Cde-U B;VRPP Profil-S.axn |

- / /o
Y _.) 3-)

\ e
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- Compteyrandu-

Relevé expérime

ntal de la vitesse

(~

3

Processus: AxXNum

Mode: Boucle Fermée, en Position

Processus: , Mesure Position

CONFIGURATION: ~ Consigne: Prof. Trap., Valeur Repos\n
Correcteur: PID Position K14 00, K2=

000 V/imm

~wwsande en lensiK.
m~

1. C=200 ny\la]. V=85 mm/s,Val. Acc=120 mm/s* Retard =0.100 s

0.869 s
86 mm/s

vitesse
0.704 s
67 mm/s

X
N

.\\

On vérifie la durée d

£

1.899 s

\
On vérifie la limitation

E— mm/s
—
vérifie la durée de la phase

+2-t1=1,9-0,87=1,03S

I;\M ot )J

\

la phase 1: t1=0,87-0

51

ae:

67-25

0,704 -0,346

=120min/S

,87- ,7,773
A
1

on ?rl_?la limitation de I*accélé

=

o

| On vérifie la durée du déplacement:

11=2,63-0,1=2,53S

-

0.00

1.28

1.60

1.92 2

>

20

2.5; 2.88
Xn

2.3 Ave(

(V] |

\ ,

cteur a action Pr

Processusp AxNum

Mode: Bot

Mesure

Consighe

Ecart

CONFIGURATION:

y

. 5 .96 . K . .
mn, 07 December 2009 h’ Réf fich: TP1-4 AxNum_Cde-U _BF RPP_Profil-S.a:

~

‘nelle+Dérfvee (réglage TP1

. C=200 mm,_ Vot

m/s Val. Ace=120 mm/s* Retard =0.100 s
sur écart, K2=3.000 V/imm

’700 5

-

\

Il n"y aplus d{dépassement ,’ |

A
1.077 s \ ,7 | Pas
102.6 mm
y 4
/‘ 1289
4 r 4 ’
f N
On vérifie la limigf "-n de) — K
141,6 102 1
V=—2 = m/s
/ . 1,534 4,077
" 811
J
~ \ 572
L'e[r r de trainage est
L*écart n'a | 7 chathéa 7=—+ 12 334
de maxi
ey L144s | -
~ 7 A 35w ] Z— 1\ .
& \
H /‘\ -144
03 e 1.96 128 1.6 / 1.92\ 22 2.56 2.8 320 (s)
|Réf fich: TP1-4 AxNum Cde-¥ BFay,  “ofil-faaxn |

7 December 2009
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 1, SUR AxXNum(ERD150) :

TP1y AxNum_Cde-U_BF_RP_Profil

B —

2.4 Etude comparative en f

«

.on du type de correcte

Comparaison Consigne/Position/Ec%t

~

3.
CcOo

position

Ecart

202.0

184.0

166.0

1480

130.0

1120

94.0

76.0

0.00

\M" x:n 07 December 2049
T1)2E) COMPARA

{

Vi

e
yd

N

.

pd

—_—
Fben’t
Consigne:
Prof. Trap.
Valeur Repos = Valeur Repos =
50 mm 50 mm
Val. C= Val. C=
nm 200 mm
Val. V=
85 mnl
am/s®

~

’

ben°®l: Avec correcteur P

Mesure Position
Cde en tension

/

L

Retar rd=
0.100 s 100s
Correcteur: PID Jrrecteur: PID
Position osition
KI=1.00 =250
K2 =4.000 V/m =0.03s
Processus: =5.00

dérivée sur écart
K2 =3.000 V/mn
Processus:

Mesure Position
Cde en tension

Position ef -ommande en,v/

ction dérivée permet de
diminuer I'erreur de trainage

.

i |
7
0.32 0.64

“IDE

~

v cUNCTION DU \\ DE

. y
4 I
Comparalson Posmon/Eca ) e
position : Consigne:
1970 |Courbe n°l Commande en éche ! Echelon consta
R . B i g Valeur Repos =
\,// "
1740 / \
1510 \ Wtard
- 0.100 s
1280 § = | Correcteur: PID
_ourbe n°2: Commande en rampe | Rositfon
1050 z T o 1.00
820 _ommande en S avec a=200mm/s2 - o pl,(,ne;uss':g% Vimg
. / i i : Mesure Position
90 = 1'C4) rbe n°3: Co de en S avec a=120mm/S2 = Cde en tension
360 R
4
J
13.0 /. — .
-10.0 - I : : )
Ecart

/

7

Courbe n°2
Consigne:
Rampe
Valeur Repos =
50 mm
Val. C=
200 mm
Val. V=
85 mm/s
Retard =
0.100 s
Correcteur: PID
Position
K1 =1.00
K2 =4.000 V/mn
Processus:
Mesure Position
Cde en tension

Courben°3

Consigne:

Prof. Trap.
Valeur Repos =
50 mm

Val. C=
200 mm

Val. V=
85 mm/s

Val. Acc=
120 mm/s*
Retard =

0.100 s
Correcteur: PID

Position
K1 =1.00

K2 =4.000 V/m
Processus:

Mesure Position
Cde en tension

Courbe n*4
Consigne:
Prof. Trap.
Valeur Repos =
50 mm
Val. C=
200 mm
Val. V=
85 mm/s
Val. Acc=
200 mm/s*
Retard =
0.100 s
Correcteur: PID
Position
K1 =1.00
K2 =4.000 V/m
Processus:
Mesure Position
Cde en tension

~a de comm n*agit pas sur
I erf .. uc“rainagf 1ais sur sa valeur
maxt 1ale
~7Decof er2000  [Influence du type de commande -
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la durée du déplacement
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- Compteyrendu-

\

Comparaison Vitesse

>
/~
L

/

Courbe n’l

C‘-‘/
~

I

4 Courben2
vitesse 1300 i ~igne: Consigne:
\ constan{  Rampe
/ICﬁurbe n°1: Commande en échelon (sans pry B ‘%letzrmRepos -
1140 < : ~ 4
//ﬂuwv\rﬂ.“.“.‘,,‘ T LS
JCourbe n°2: Commande en rampe | y i
98.0 H 7
<~‘/ : > r.PID
U — Processus: 1.00
820 —) 7 Mesure Position | K2 =4.000 V/mm
\ I Cde en tension Processus:
Mesure Position
Vi J' Cde en tension
66.0 A 2n°3: Commana enS avec a=120mm/S2 i
)
500 *+n°4: Commande en S _avec a=200mmy/s2
: 7 Courben?3 Courbe n°4
— Jne: Consigne:
of. Trap. Prof. Trap.
Ry , Jaleur Repos = Valeur Repos =
50 mm 50 mm
Val. C= Val. C=
200 mm 200 mm
7" Val. V= Val. V=
L - 85 mm/s 85 mm/s
. ? Val. Ace= Val. Acc=
Le type de com 1ande n*agit pas’sur la 120 mm/s? 200 mm/s*
. £ . Retard = Retard = —
vitesse stabiliség mais sur sa valeur 0.100's 0.100 s )
imaleh vem-= Correcteur: PID Correcteur: JD /
Position Position
— K1 =1.00 K1 = 1.0
E 4 K2 =4.000 V/mm K2 =4.000
Processus: Proc
Vi Mesure Position  Meg.¢ Position
- Cde en tension C4" en tension \
v L '
0. 0. 0.56 0.84 1.12 10 2.80
® ,
Nt 17052 mn) ] December20§9 | Influence du ~la 4 wwsse de déplacement |
Compara1soraortle régulateur — Y -/
roen

Sortie Reg. 300

/lCourbe n°1: Commande en échg® 1 (sans profil) |

2o L raes ]
! / /v
IEZMS _ACourben°2" mmandeen ramfpens.
220 2.1V ;
0.464 ;
3 178V
180 =

Consigne:
Echelon constan
Valeur Repos =
5

Valeur Repos =
S0 mm r 3

Date: 17 h 58 mn, 075

%4
~ commande ~rofil permet d*éviter la mige en
.y réguld  ar donc de conserver une larg§° i
slage (de consg" ver I"'effet bénéfique du T
-
‘ 112 1.40 1.68 252

1.96 \

Influence du type de commande sur la sortie régulateur

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs"
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Z1=1.00
~aufie K2 =4.000 V/m:
Ci | Processus:
| | Mesure Position
Cde en tension
r
looudens Courbe n4
1signe: Consigne:
2rof. Trap. Prof. Trap.
Valeur Repos = Valeur Repos =
50 mm 50 mm
Val. C= Val. C=
200 mm 200 mm
Val. V= Val. V=
85 mm/s 85 mm/s
Val. Ace= Val. Ace=
120 mm/s? 200 mm/s?
Retard = Retard =
0.100's 0.100s
Correcteur: PID Correcteur: PID
Position Position
K1=1.00 K1 =1.00
K2 =4.000 V/mm | K2 =4.000 V/m
Processus: Processus:
Mesure Position | | Mesure Position
Cde en tension Cde en tension
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Automatique : régulations et asservissements :
Cours - Applications - Expérimentations - Prototypages 7
(Coll. Automatique et productique)
Auteurs : HANS Thierry, GUYENOT Pierre
Langue : Francais 2 l
Date de parution : 06-2014 Y
Ouvrage 305 p. - 16.4x24 cm - Broché
ISBH : 8782746246317
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—— a1
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22
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% Didacticiel gratuit « D_CCA_Eval » —/ “)ﬁﬂﬂl /

ObJ et - \
Le logiciel « D_CCA» permet le Contréle et la ~nde d’Applications développ
Didalab dans le domaine des régulations et asy zrviss /

| —

s par la sociéts \

“CA» par I'exploitations d’eng’ sistreme
“ons « Didalab » et ce, v &tre relig ;

% reproduire les exploitations d’essais §<périmentaux et de p typages rapi
développées dans l'ouvrage « Automatique : régulations et asservissementfs écrit par T. Hans et P.

Guyénot, ouvrage édités aux €ditions
Téchargement : / _ )
www.didall o r y,
A par"rir' du site : DIDALAB, Maté, ’ g ctigues. Enseignement Technique et Supérie|

Dans le menu « LE CATALO@' 'F. GE 4 Cliquer' sur « GEN
enfin sur l'icéne de téléchgi'gement :

Le logiciel « D_CCA _Ewval » a deux objecti
% Ewvaluer les paossibilités du logi
expérimentaux, préalablement effectués sur le

FI FCTRIQUE » puis surs Automatique » et

F GENIE ELECTRIQUE rmet au | eur de décolurir tout le potentiel pédagogique de
. D_CCA.
Automatique =

l LE CATALOGUE GENERAL I Une version d'évaluation gratuite ? D CCA Ev. = notre logic (B 2 Commande dans le domaine de
Arautomatique) est téléchargeable sur notre site. Cellogg

Présentation : \

Double, Cliguer sur un icone pour Exécuter,

—

VY — |H, = |

— Le menu « Livre » i D_CCA Evaluation...

Double Cliquer sur un i

| Expérimentaion en bouce ouverte du #sEme

/\/\’ Quesion 2 - Réponge & un échelon constant /4
Quesion 3 - Réponse & une exciialon sinuscidale,  la pulsalon propre “ Thierry Hans 2 Guyénot
ercice 11 - Correcson P, 1, PI, PD.# servo-mécanisme
e - e du syseme "IAPV" (RéF ER050)
4on de niveau deau R .ltomathue :
Je ouverie du syseme de Réf ERDO0S ations et
périmentaions en lude fermée du sy=éme de REE ERDOOS issements

16 : Proiotypage dune réquiaion de débit ¢air
imentadon en boucke ouverte du syséme (Réf ERD540) en vue défga mg

o / SGIEER

X quesions 7 et8 !_.-7
3L quesions 9 et 10 Cours
/
—~
b
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— Le menu
«Servomécanismes»

Livre =~ Servomécanismes Réguiafons Electronique de puissance  Prolotypage rapide

B- .., gl Expérimentatons £ g nEcanismes
Expérimg iadons sur ke sysime TR/ (Infroducion aux Asservissements
“weay Bac+2 ei+d

+3¢f+ (Domaine échanglonné -> Numéri
& "SyNum’” (Sysiéme d'éude de 2o
2 et+3 (Domaine conlinu)

™= de niveau Bac +3 et+ (Domaine échandlonné -,
4 systéme " Axtumr (Axe Numérique)
dau Bac +2 ef+3 (Domaine coninu)

== Mumérique -> en "z’
“hig Inigligent) (Rét ER

— Le menu
« Régulations »

. 2 e . 3 . b8
\ : i ) Las régulations de progfus didattiques
' I Dt Tempbaca bt G y
/\ )

le domaine confinu
e dmﬂ@régnawmléﬁque == en’7)

)

m

“Nébit et niveau deau” REF ERDO0S

y 4

A dair R&F ERD560

-
)

Régulaion de de
* cxpérmehtasons su ke sysiéme “De
§58 Requision de pression dar

— Le menu
« Electronique de
puissance»

Lies convertisseurs de puissance didactiques

Experlnenﬁnns avec ponl de "Graez” (R&f EF360)
BB Manusls s
— 4@ions en boucle ouverie
n de viesse dans le domaine confinu

Jon de viesse dans le domaine écha 3 (numériq
Expérimeriiions avec hacheur 4 quadrants (Réf El
&= Manuek de TPs
B Expérimentasons en boudle ouverte
----- =ty Régulation de vilesse dans e domaine gonfinu
**74 Régulaion de viesse dans ke domai
A Ascervissement en posiion dans le

Richans 4 | 4730

7

Fomd Grerpht i ERN)

-
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Livie  Servomécanismes Réguialons Flecironique de puissance Proiotypage rapide

— Le menu
« Prototypage
rapide»

illonés-> Numérique > en "z’
smpéraiure d'air  (Réf ERD540)
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b @\Dj 1 30 66 08 88
lundi au vendredi
dé9hal2h30

et de 14h a 18h

Fax: (33)1 3066 72 20
www.didalab.fr
E-mail: didalab@didalab.fr



	TPs_Niveau CITE III_AxNum_CR_PageDeGarde
	TP1-1_AxNum_Cde-U_BO_Compte-Rendu
	TP1-4_AxNum_Cde_U_BF_RP-Profil_Compte-Rendu
	4iemeCouv_Manuel 6pages



