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Manuels de travaux pratigues sur AxNum: TP3-4_AxNum_Cde-I_RPPZN Régulation de Position avec correction par Bf.e et Zéro Numérigu

1 PREDETERMINATIOI(Q/

P1. Prédétermination de la réponse du ,orTecteu-K type 'zéro numéri
D'apres le fonction de transfert du correcteur \
-1
" St

SI’(Z) (1 + B] V4 )8— (C0+ C] Z )8( = Co.S(Z) +C1,Z _1. €iz)- B
On en déduit la relation de récurrence (rela mekrei (dfférents échantillo pelant que:
multiplier par z ' c'est retarder d'une péride d'échantillénnage.

Srn Co €n B] Srn 1
ou Sr, est le résultat de calcul du correctéh\J . €qla valeur de 1'é
de 'écart a t= (n-1).Te et Sr, la valeur du résultat Je calcul précédent (3
Application a la réponse a une ram
B] = 0,5

La pente de 2000 inc/s correspond a 60 tr/
Si un premier calcul est effecff.c
10)

t=

R (a]wm’n de vitesse) de V=2 '« aveec Cy=2, C;=-1,5 et

i/ ou 1tr/s 2000.Te =2000x0,

A t=0+ £.,=0 et g, =100 x 2 =200 inc
A t=1Te, €,.=100 ¢t ()0—> Sry=200x2-1,5x100-0,5x200=150inc

A t=2Te, ¢€,1=200 p-t g,= »> Sr,=300x2-1,
A t=3Te, &,1=30Q et ¢,= 400)— Sr;=400x2-1,5
etc ...
\ 2
n= 1 /2\ ﬁ 4 5 6

Sr, 200 |7 1‘0 225 237 281 309
La sortie Sr asymptote d'équatio

Y =a. ‘(+b

nc

avec un ;ef%nent ire teur sensiblement égf * a a=33/Te

et une 16r1 ae b= 148

Par contre la initiale vaut Co.V

La réponse est ‘donc globalement
obtenue avec un Zéro seul (voir T
une accentuation de 1'effet d'anticip,

anperable a ce
/N_RPZN) mais avec

“

Te 2.Te 3.Te ..

/

acle fermée:
e sous la forme du % Hloc:

‘ions de tra
peut mettre le

P2. Détermination des f
D'apres le TP1 (Réf: TPIN_BON

|
C+Cp.z ! Sl’(z; B Te _ (1_6/ }‘S('i’
e [ 7

A

TN
v’aprés: TP1-CP: p=%%9.45 inc/mm / '
— 7

~

d'aprés: TP3[ BO®L: a,= 0,87 H/min/inc - p=a,=0,87 ;1T 7“ Ts — 6% 5[- (Te/Tm)] = Exp[-(0,05/0,7)] = 0,931
T

/ Q)
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Référence document: ERD150 060 COMPTE-RENDU
P3. Réglage 1: Compensation/du ré< 1ominant
a- Fonction de transfert en boucle o . )
Jr:

On peut exprimer la fonction de %mfert en-K cle ouverte apres réd 2.2u méme dénomina
My (Co+Czh)B[Td H-1,0- 6)(z Dlp _ Coztfrt€o)B[Te(z- 6) -3)(z-1)]u

Q0= (1+BL%\ (z+B,)(z~ 1)(z~6>

Si on choisit C1/Cy=-d / “ent M,
/ Ow=—""

A D]

(Compensation du régime domin

, D
que I'on met sous la form 6?07/0?@;: O = —2 - y
soit: [k, =C, s/ oy 0=5]] soit [k, =0.465C,

Z, =—1,029

b- Fonctio '1e tra en boucle fermée:
(Z) k (Z Z )
(z, Z,)+(z+B))(z—- 1)

que I q demande de mettre sous la forme:

()_/ wigh= Xd-n  donc

7

cxFtude\le la stabilité:
N'<pres l¢ critére de "JURY" 1

-k .Z,>0

7 1 0“0
>-0394 — [C, > —0,847\

2/ Denc>0 — 1—( “—k,Z,-B =2-k,-k,.Z,-2B, = 21-By)>0
14 <10

3/ ||a0||<1 — fsi il faut alors S| j
/ioit: -k, Zy-B, <1¥ — | _1+B,

o _ ZU Vi
—>\a0 >0 il fautalors, -ap<1 -
SO __Jemf ™ 1] JBi-l 7, est négatif)

_ZO 7

1/ 1(1)>O - 1+(k0 + -1)—

7
-2'1n comportement stable si trois co it% unies
* boucleyfermée noté Den) : /

Si — > a,l94<ko<l,75
Soit en définitive: |—0, 7 <C, <3,76] soit les Valeu/ \rlthues de k,=1,75 et Coc = 3,76

on onneakola leur ki./2 =0,875 — C0= 88 = Ci=\o.Co=-1,75
» —1=0,8% 0,8-1=0,675 et 0o =-k -1, =0,9336-0,8=0,1

3 =—0,219] ot |P, =—0.455

r 4
ctermination des pole} e la fonction de traxu t enﬁucfe fermée

lag ont donc leg solutions de: z +0 8.

“~< étant éels, le systéme devrait €
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Manuels de travaux pratiques sur AxNum: TP3-4_AxNum_Cde-I_RPPZN Régulation de Position avec correction par B e et Zéro Numéljov’

e- Limites de la consigne -~
11 faut que le régulateur reste dans sa bande propo .1€, soli pour le premier résultat

V4
-~ 150 .
CoA <1023, Orsion choisit k= 0,875 4 Cy= 188 = |A <7 =~80inc
f- Pour ce réglage, détermination de I'er}’zur oge:
Dans ce cas, le systéme est excité par un écheion de vitgse tel que

‘7
Cp = V.t h\'fransformation en'z

Si on exprime la transformée de I'éog

‘M) k,(z-Z)

2 —
‘@ (z+B)).(z-1)
Par définition, l'erreur de trajhage § *<+ =1lm s (1)

. -1
D'apres le théoréme sur la a\\“a;e ,er=1lim o gp = lim,, (z
. - Te. )
B ‘ V.Te z) —

srlime T2 1)

\B)(z D

Avec dans le cas du réglage 1 :

l

Sion faitz =1 or/ \uent ST = (%) -

{ o 0 /

),
Application numériq\,: 2 4 - ~
Pour k,=0/./5 — Co3 1,88;C=-3.Co=- ¥/5;B=0,8§ ~ Zo=-1,029;
Val V ")ma‘s) soit 31,8 mm/s ¢r=1506 inc \ ’
S ’ A

P4. Réglage 2 Pour satisfaire / ne marge de stabilité imposée \

/!

Y 4

— Contribution du "pole"
- La fonction de transfert du au np—" e sous la forme:

- En régime harmonique, dans,le p = jo dans les fonc aﬂ}) transf

Te. : T
Or z=¢ °? ce qui donne enf >gime harmonique: ¢ —elT §i ©.Te=

z— el =coh( \+Jsm(6) et z1—>eJ9"=cos(9 )\
Soit pour le P6 erlque f

le n
. 1+BcosH, —_]B /\
Soit la contrib eaoaule: ' ) - k -
J(1+B.cosb,) (Bsin®,)

I/ B S
et la contrigf _.cen argument: Arg pyy= ATAN|
g | E(pote 1 b.cos(eNJ !
- Pour des v curs dingoefficient Bg~omprise entre 0 et 1, et df - valeurs de} , comprise entre 0 et 0,7
l'argument/ “osmf ~n falt correction a avance dé pmse (éqty valente a une action dérivée).
Cette av accompag d'une atténuation (m

Page: 4/12
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Référence document: ERD150 060 COMPTE-RENDU

— Contribution du "Zéro" .

- Le zéro numérique peut se mettref 2us la f@ﬂ) CotCiz = Co(1+

- En régime harmonique, dans 1 ~ine continu, on fait p = jo d
Or z=¢"" ce qui donne en rd_rime ‘que: e

z— el = cyﬁ )+ j.sin(0, et z'o
Soit pour le zéro numéfi Az —  1-A(cos

Soitla contribution au r;h "Zél‘O” = \/ (1-Agos

et la contribution en afy 7r?enf:7 Arg o= A

rF
- Pour des valeurs«™ A compriy ¢ entre O et 1, et des valeurs de

el Uy et C;

"RPPN". rtique = 0,15 €t ®oge
La contrif "~ en module et argument du zéro nu

A.sin@
<(0,)

n
est positif. C'est/ T’A) une c~-fection a avance de phase (équivalente

/
+70et0,7 l'argument
.on dérivée).

'~ Ta recherche de la juste instabilité avec zéro inhibé. Ce qui a été fait au TP

our 0, = Wy . Te = 0,46 rad

/ 1 Argument (Péle ?
/ 18

16

\ I Si on choisit a priori:

B=08
. —

L contribution du Psle
- r I'argument vaut

\ Ppaie) = 12°

’ /
B =
Si on ch&sit a priori: I o8 4
. = y
_<vg au Pole fx——é_ I ® T
au moduleYaut F— 07;1);' T
‘ [Pole| # 055 | ) ]\ 08”
0.9
o ~ \ ] T B = 10’
\ 0.2} /' — ) 5
B [
o *_1_/ \' ] \ | | | | o
: 0.2/ 0.3 0.4 0.5 0.6 ”
On
Pour 6,= 0,46
Page: 5/12
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Manuels de travaux pratiques sur AxNum: TP3-4_AxNum_Cde-I_RPPZN Régulation de Position avec correction par B e et Zéro Numérig:s

Pour une marge de phase souhaitée égale a 45°, il faut dﬁ“ = le Z¢éro contribue a hauy -

45-13=32° et pour une marge de phase souhaitée & oU° iD:‘aut alors que le Zéro con
hauteur de: 60-13=47°

| f’.‘\

80

Pour My = 60° 60
Pzéro = 480

Pour My = 45° 40 7
Pzéro = 330 7 _7

V4
0
Par extrapolation on choiglt: D b
Pour Mo =60° A =0 l‘
Pour Mo =45° A 7)62\“
Z\ A Module (zéro)
10

Par extrapolatl‘ét’*)n reléve: =
S J 52 |sp—22

Pour Mo j/‘
: v
Pour Mo 545 zxo |Z0,52 o2
5 6

0.4
/ )nur M

Le lieu de transfert du systéme
on a la relation:
Co. ” ZEro@ Mosc) ” Pole@ mosc) ” . ” Processus

n =
2 /
Y 4
erauniveau 0 dB alas” “tion ©1 7} Olosc,

PN @ 0s0) [| =1 w

Or, pour la juste instabilité olm\ue dans le TP "RPPN", on a la relation: -
Cocritique- " Procdssus RPPNBA Mo =1 (| Processus RPPN (@ Mogc =1/ Cocritique

/\\'

C, =-AC, =-02x0\2~ 72
|
C, =-AC, = 0.75x0,52} £0,39
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§ 7 -
2 EXPERIMENTAGV@, ET EXPLE ™ ONS
. / _

ionner%nt correcteuf en bouclewy (te
“a wne rampe de 2000

2.1 Veérification fon
El. En ré

@ sans nom - D_Syn

ime transitoiy

‘< soit 60 tr/min)
~- 1=l

Fichier Edition Choisir  Affichage Cunﬁgursr 7

—
|=aje| s B o= =Tk ,
BInklun
Processus: SYHUM 2 (ER_DlOU) Tlax Repos = 0 inc Val. C=40000 e, Vol V=60 gl etard =0000 = ]

7 [II-ZDIJ €} =-150,C;=000,C3=000,B; =050, 0, B; = 000, Te= S0ms
Mode: Boucle Fermée, e solée . Linisonmesure ourerte, Commande Charge électrique =100 ¥
inc
000
Sortie Reg.
Consigne
-
2400
2100
1300
1500
1200
/ %

21 h 26 1vm, 29 March 2007

[Tk 515|nc
M Verlf que la pente est de
AR A==

Processys: SYINUM 2 (ERD100Y [ conFre
Mode: Boucle Fermée,

inc

103
Sortie Reg

1 pep

(60 o Retard =0 000 5
450, Bz = 0.00, B3 =0 00, Te= S0ms
e e conm, Charge électique =100 ¥

Rompe, alaur Repo:
~ecter: T Cy = 200, Cp = -1.50,

Erocesls: Commande Irolés . Liniconume

: L
.00 . {45 080 075 han 1.20 1.35 1.50 (5)

Date: 21 h23 nm, 20 Warch 2007 TP7N-RFFZN __ Réponse du corregl T ]

Jn vérifie que lessifférenies valeurs correspondent a celle&orédéterminées (rappelées ci-apres)
vy 2 File I 5 6 7

5 .

T~ 15 /22 3 )"3 28 30 34

Page: 7/12
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Manuels de travaux pratiques sur AxNum: TP3-4_AxNum_Cde-I_RPPZN Régulation de Position avec correction par B e et Zéro Numer/(u

~

E2. Réponse en régime harmonique:
glage 2.1 Avec Cy=1, pour création marge

.ZPnsltlon D Syn
Fichier Edition  Chaisir AFFlchage Configurer 7

o MEI Fange X
|= @ = v |EE e s e ] J--m
Processus: SYMUM 2 (ER_D]UU) CONFIGURATION: Comsigne: S, Vala Repos = 500 ~300 i Freq= 1 59155 Hz Retard =0 000 5
Correcterr: T £y = L00. By = 062, =000, 03 =+ = 000/B; = 000, Te= 50ms
Mode: Boucle Fermée, Erocessus: Commands Ieolée , Linies 6Te U arte, C Charge électrique =100 ¥

e
718

Tonsiane

Sortie Reg.
541
53
485
48
=
202
175
&

7
® B
|Déphaszage
‘ i i fosmy=47°=023 .
-
0.00 0.20 \ 0.40 0 050 1.00 120 140 TE0 4 20 () /
- .F: RPFZN  Reéponse correcteur 4 W 71 | -
. y,
artir des ah~"Jes: - ~
_1+0,8)=0,21 ,

© (& 7 B

|= s [sor | 1ol =2 [] [2d Bl FI
Processus: 5¥ MUM 2 (ERDI00) [CONHGURATION: Consigne: S, epos = 500 e, Wl C=500 i, Anpl=200 inc, Freq= 159155 Hx <0000 ¢
£.Cg3l .Cp=-075.Cg= 000, C3= 000.B; = 0 50, By = 0.00. B3 = 000, T ms
Mode: Boucls Fermde, Ern(s;\u c  faison mese ouwerte, Commande e courat, Charge Electrigde =100 % »
e
] —
Sortie Reg. / )
&=
y
Et
a7
F 4
E™
35
En
Entrée E = Consigne \
L] Sortie S = Sortie ng 7777777777
Fapport des valey! movennes
Ty = 0138 = -1/ dB ‘_\_]
Rapport des phtuda ------ f--
OTij,)0 = 0404, = 4055 1
=T.13rad \ ---------
\ "W

0.80 0.80 1.‘00 120 1 ;10 : 1\ 2.00 (5)
~ | [TF. RFFE. {épunse correcteur 4 Wosc Reglage 2[ ]
ont d compan) ¢ a ceux prédétermin { ~ti" des 90ques

|z o || || Pole || =0,52.0,55 =0
“~ " statique): (Co+C1)(1+B4) =(1-

,/(1+0,8)=0,139

Déphasage attendu:

Page: 8/12
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2.2 Etude en régime st mo/

E3. Relevé des caractéristi nsfert)cathues M=f(C): X= et ¢=fn(C
Tableau de mesure avec C, M e (en inc) €l en mm:
Ceninc Meninc  Xenmm  £=C-M E4. Tracé des ca cterlsthues fert |
\ “icues:
5000 5200 14,04 -200 —y/esure Position fonc “msigne
6000 6235 16,8345 -235
’ M = fn(C) /
7000 7129 19,2483 126 /
8000 8269 22,3263 -269 \ £ 100000
9000 9199 24,8373 -199 -
§ 80000 4
10000 10024 27,0648
20000 19850 53,595 15 ; R 60000 1
30000 30103 81,2781 -103 , 40000 -
40000 39819 107, 181
. 20000
50000 50131 13 ,3537)
- 0
60000 59500 oy 0 20000 40000 60000 80/ 100000
70000 70338 189, 238/ Ceninc
»
80000 79819 /2155113 L
90000 9009 243,2592 ‘96
94000 9385 3, 181 7 j
\ / CAefficients de transfeyt /
g f,nction de la consign A .atiques: .
c y = 0,0027x +4 42 +(Déterminés par courbs de
Vi 1 ] —
£ 4300 1 F I ] ‘rendancx)
0 a | X @) ~ = 0 00 ~m/inc
< s
20 ‘ﬁ_ — x
}\ / Ce résultat e% ~mparer avec la

valeur prédé /
Ceninc 1/p= 1/369,65=0,0 5 mm

/inc

Ecart en mm

R

/\V 20000 [~ 40000 HVJ? 0000 Ul)OOOO

Ceninc

w
)
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Manuels de travaux pratiques sur AxNum: TP3-4_AxNum_Cde-I_RPPZN Régulation de Position avec correction par B e et Zéro Numéliqy/

- ~

2.3 Etude en régime dynami

] . ) - ~ — _
2.3.1 Réponse aun échelon const \
E6. Pour réglage 2.1 Pour M@ =45° — 7 =-32 et B=0

Processus: AxXNum CONFIGURATION:  Consigne: Echelon constant, Valeys RepdSe 5000 inc,Val. C = . Retard =0.100 s
Correcteur: Z Position, Co =0.52f C1 =-0.32, C2=10.00, C3=0.00§'B1 = 0.80, B2=0.00, B3 =0.00, Te= 50 ms
Mode: Boucle Fermée. Processus: , Commande en cour,
i, / /
Mesure s i 7
Consigne
7843 7
‘\ 4

7506 /"D ‘*7
7169 \ \\ 4. i} ,

e
o \L/y —F X

.

V4 ’ -
/ / 23525
< 6921 inc
\ l
6494 / . »
/ [ Dépassement
6157 / " g =1094.67 inc
DA
1.28 1.60 1.92 224 B 73.20 (S)
2009] [TP 3-4 AxNum Cde-I BF " Mphi=45° 7

E7. Pou%gr\ =2 soit Mg = 60°

Processus: AxXNum (CONFIGURATION: ~ Consigne: Echelon constay
Correcteur: Z Position,
Processus: , Command

Co =
*aleur Repos = 5000 inc, Val*

1 =-0.39, C2=0.00, C3 =07
‘u[alﬁ

"n3? ﬂt Bl= 098

20,B3=0.00, Te= 50 ms \
inc
8013

/
Mesure
Consigne y
7693 7 v
/ \ Y
7373 / /

7053 I N y = W
T 7 =) —

6734 1.221 s

Mode: Boucle Fermée,

// Y
=)

~—

0.96 1.28 1.60 1.92 ’ 224 2.88 3.20 (s)
"~ AxNum Cde-I BF RPP&ZN EC Mphi=60° \, |

Date: 14 h 59 mn, 30
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~ ~

0.100 ¢

oy

10100

ES8. Récapitulation suivant réglage -eur)ﬁle+Zér0 numérique, p .<lon de 100" nc
Comparaison de courbes de réponse cessus: ANum A ‘
inc s Ly | Courben® )
position 11500 o _onsigne: Consigne:
Echelon constan{  Echelor
/\/ e B TN
10800 " ” l "°|.Cir \%logl
/ /\%. [Courbe n°3: ] Retard
4

9400

7

/— f
- L.
8700 o f

/ /\ T —
e N/ !
8000 urben°l: P+Z Numérique Mphi=60° I
\/ /
7300
f ‘ \\ -
Val.

)) 9000 inc

6600 H : Retard =

0.100s

\ Y Correcteur: Z P&Bition

-y Co=0.04
5900 C1=0.00

7 Y
5200 0.00

J =50ms
i esus:
de Isolée
00 Cde en courant

0.00 0.32 (k‘l 0.96 128 1.60 1.92

\Date: 15 h 04 mn, 30 S;gtember 2009 [ Influence type de correcteur

A

2. 3 2 Réponse aune ramp,

Cde en courant

Ke-€¢ i1 =-032 et B=03 ’

“ind 4l C=65000 inc, Val. V=10000 inc Retard =0.100 s
* £2=0.00,C3=0.00,B1 =0.80,B2=0.00, B3=0.00, Te= 50 ms

EB Poy - réglage 2.1 Pour

scessus: Ay {um CONFIGURATION: ~ Consigne

iy
e 7 /
Eeart 3468 ff
P’_.r”’ X /
L, L N/ !
! V4
2279 J // 3 \ ,

- / -\,

e
1090 ’—‘7 k \ o/
Vi

S
™.

k‘”\

2975 - /
—r W
| ——— "—‘—\_‘_\_\_ 5 : 3 ’__F_.)
o9 | . A W
0.00 0.32 .96 128 1.60 1 9 224 564 2.88 320 (S)

15110 mn, 30 Septemtie. | [TP 3-4 AxNum_Cde-I BF RPP&ZNI\ampe Mphi=45%_ |

- .
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ey

Manuels de travaux pratiques sur AxNum: TP3-4_AxNum_Cde-I_RPPZN Régulation de Position avec correction par B e et Zéro Numé@/

Comparaison de courbes de réponse
Ecart 3840
Rampe )
Valeur Repos = Kepos =
-\ 5000 inc i
1302 : Val. C=‘ 1 C= .
p 85000 inc ~0000 inc
4 Val, V= .
10000 inc
— - Retard =
2764 Courbe n°}f/ Action P seule 0.100s
/ / ] I_,J Correcteur: i
i Co=0.{
Ci=0 0. J
226 £ 7 C2= -
C3
Bi =
i B2=0.
; J .
H 3

Action P+Z¢éro

e NS
N AT

s ah =
A

Cde Isolée
Cde en courant

Val. C=
65000 inc
Val. V=
10000 inc
Retard =
0.100 s
Correcteur: Z Positi

74 ~__

464
/ Courbe n°3:_Action P+Po] '+Zéro
7
\ V4

-1540
0.00 0.30 0.60‘. 0.90 0 1.50 1.80 210

-1002

Date: 15h 21 mn, 3¢ egember 2009 [ Influence type de correcteur

4

Le correcteu ~zyro" numériques (régl
résultat car il conduit a{'erreur de trainage la pl

/Q

/4
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Type document:

y

.r,te-randu de travaux

4ues

“page Rap

~+aur alimenté e

Configuration du systeme :

/\

—.)Aaquette "AXNum" ;

+ Logiciels :

Référence :

/\

D_AxNum, D_Scif

|de la domaine Numérique)
ension

- alimenté en tension

Y 4
JS

TP3-10-PR-CR

Nom de fichier:

\
Sommailé

7

TP3-10_ AxNum_

AL SATI

% REPONSE A UN ECHELON CONSTANT
& COMPORTEMENT EN REGIME SINUDIDAL
& COMPORTEMENT EN RAMPE

\AISON

Y ~
1. IDEN i%TIO&jE OUCLE OUVERTE - 2
1.1 Exp “TE(IONS S/HUS « D-AXNUM » 2
1.2 EXPLOITA ~'DELISATION 2 4
1.1 SIMULATION DU N.ODELE PAR « SCILAB-XCO * COMPARAISO » 4
2. ETUDE EN BOUCLE FERMEE EN I\AE VITESSE 5
2.1  EXPERIMENTATIONS SOUS «D_AXNU 5
2.2 SIMULATION PAR «SCILAB-XCOS» ; Sf “RAISON PAR «D_ScIL» 6
& REPONSE A UN ECHELON CONSTANT J 6
& COMPORTEMENT EN REGIME SINUSOIDAL RREUR ! SIGNET NON DEFINI
3. ETUDE EN BOUCLE FERMEE E ODE POSITIO 7
3.1 EXPERIMENTATIONS SOUS { AXNuUmM » 7
3.2  SIMULATION, SYNTHESE ET‘COM 7

7
ERREUR ! SIGNET NON DEFINI.
8
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR AxNum (ERD150):  TP3-10_Cde-U_PRN_Compte-ff1du  Prototypa™

Rappel des objectifs : y < )

Le but du TP est de faire la synthése du systeme « AXNum s=uef : ERD/50) avec 1’aide de I’outihde simu wcilab-Xcos

Les résultats de simulation seront confrontés au compbrtement dusgs. essus réel qui sera expéri _crAce au logiciel de
contrdle commande d’applications «D_CCA» déveld ~né par «Didalab» et appelé dans le cas «@"_AxNum».
¢ ’expérimentation du proce€Ss.

C’est le logiciel «D_Scil» , développé par «Didalal, “lise l’ir}terface entre la simulatio

1. IDENTIFICATION EN BQ" 'CLE OUVERTE - TION,
1.1 Expérimentations%sy D-Axnum »
Résultats d’expérimentations /

@ Réponse a un échelon constarty —,

Processus: AXNum 1ON: ‘ignel_-'chelon {onstant, Valeur Repos = 0 inc,Val. C =40
BouCiy averte, Commande en tension, Cfsi = 2.2 V si N>0; =50
/ /
incls
T 00

Mode: Boucle Ouverte

BFIGURAT
inc
- 600 - N »
Vitesse / J 4 On releve la valeur asymptotiq nc
Sortie Reg.
538 i 358
/S ’//"’"WW 4
¥ | n
. S DE:

. constante de temps
dominante

; Ti= 0,027s
a Temps F[ 232 aine,

\ l/ 148 \

_—<ureleve le femps de réponse a i Il
t.s%.= 0,095s

“n nrsence dun premier ordr/ ~inant car

trs% # 3Ty \ /

0.250's
289 incls

0.237s
252 incls

- Y,
A .

-2
0.50 0.60 0.70 0.80 0.9\ ? 1.00 (’)
™

‘VNum"Cde—U BO-Num_Echelon.axn \ ,

-20

0.00 0.10

[Date: 10 1 49 mn. 23 Aprit 20|
D_CCA © didalab

On en déduit un modéle af'proché du premier ordre )

Vi

AN
\p)
~
Ad

\ Page: 2/8
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TP niveau 3 Référence document: ERD150 060

Compte rendu

@ Comportement en régime harmoniqu

~

~

Processus: AXNum

CONFIGURATION:  Consigne: Sinus, Val

Mode: Boucle Ouverte
inc

, : . A o
Relevé n°1 : A la pulsation particuliére (no 1/
"apos = 0 inc,Val. C=0 inc, A71pl.=500 inc, Freq.= 6.04800 Hz Retard =0.0

Processus: Ouvert/ _ommande en tensiom”\vz Vsi N>0; = 2.0 Vsi N<O

in

- 525
vitesse
Sortie Reg.

420

]

c/s

345

<

210

|

A

M\ WSS /Q\ TING

Relevés en régime harmo

T =29 avec p=jw

105 E)

X

Entrée E = Sortie Reg.
Sortie S = vites

105 e

210 frome

On reléve le rappor't des am|

L T 1 AT

/s = 1/11

ﬁ_

}
85
20

FINL " W | IR I I

1ol mmnnn net vnicin f‘45°

ce a influencer

e

l 06165

V.

-499 inc

0.20

/

\ U.1U )

090 100 (5)

Date: 108 58 mn, 23 April 2013

D/ ~A©didalab

- 'wh 2-) la pulsation particul

wgo'j"léli_éﬁ-l.—l'e le @ (vxsr=-90°

" Procesghis: AxNum

,oucle Ouverte
inc

CONFIGURATI

~inc,Val. C=0 inc, Ampl.=500 inc, Freq.= 9.54900 Hz Retard =0.000 s
‘an, Cisi=2.2 Vﬁ\bo; =2.0 Vsi N<O

inc/s
504 271 p
. ’-‘ ” s | ) On reléve la pulsation
475inc }( h Moo= 6, — s
302 1 A Al T-1/1 I llyl_—=] o
| \ I OO S
4
202 4 127
MU AT
101 ' l ' - . »4»‘ | I 78
égime harmon / l ll
| "l l \ I Y I 30
{ ‘ vy 18
LU l 1N
— e . \ ; .
12 [-|Rapport des alitudes Onreléve le r'ayor"r des amplitugies : 0,394 .
IT(jy)1 = 0.394 38.08 dB T T 1T 11T T T 1TV I T 1T T T 1T T T 1T T T 1T
02 ... |Déphasage On vérifie gfie lebéh"'""‘ st égal a -90° "
— lisie)=-92°=-1 5
| | g5 s | l [ h
-403 | -163
i vou v Vv L
Qo 020 030 040 P 080 090 100 (5) .
Mate: 11h01mn, 2 aprit2013 | [ Nom fichier: ERD150 “-Nur'_Sinus-W=W90.axn |
Page: 3/8
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o

MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR AxNum (ERD150): TP3-10_Cde-U_PRN_Compte-gfidu  Prototypas

- ~

1.2 Exploitation / modélisafio

Les essais réalisés précédemment permettept ) My a, ,

de mgdellser le sys’teme Sous une forme du \p) Sy, (1+7:1.p) o0 = 26 -
deuxieme ordre décomposable rappelé 1+—¢ J
contre: / 0o

Si la constante de temps t1 est cory ‘arée a priori‘dominante, le premi o déterm)'ner Qi

et t1.

o]~ % =057 — |0 =08 0>~ > NG
ol T . T,
Le deuxieme relevé permet de .a constante de tem ~ dominante, donc le coefficient

y /
4 = 0, =60rad/s 1——zQOB

S T,
| M, 4,55
- \ _ () _ ,
On en déduit le modé}e - T’(p) =——F = ppp— »
| Sty 1+

On retrouve, et c’ef._ ™Mal, des constantes de temps trés pr .ww7 j ies lors du TP N°2-11.
7

1.1 Slva@tlon du modele par « Scilab-}cos,»; compara’.on
par
& Repon auné 1eIoH constant

Schéma-k'acs de sim "’tlon
. -
\ ~ ‘ /
. < J 1 Vitesse %\
1L “"1278@' incy
S_"“pr;'t;ie 400 inc B 750 AxNum; Cde-U B . ordre 2 . / ‘ )
Nom fichier: ERC150-Ax0 'm_Cde-U_BCO-Num_Echelon Xcos . \

Reésultat de la simulation et cog®p “nonse expérimentale \7 7
\

ERD150-AxN CdeenU;
[—— Commande Vilesse simulée

2; Excitation en échelon

Vitesse réele /\ ),

. . S 4 i
‘p\'él%g.%‘]ir?c f— Y
. N[ 04008 R ]

400

300 - ..

Y (inc)

200 4
fagon relativement satisfaisante \ R
’h i
10 . USSR 4
: )
f ! 7
0 | / I

1,0 1) 2,0
Temps (s)/ \ -~

Page: 4/8
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TP niveau 3

Référence document: ERD150 060

Compte rendu

& Comportement en régime sinusoidal

Schéma-blocs de simulation
Seul le bloc ‘Source’ générant la consigie change \

&5

7
Résultat de la simulation et compara \m nse expérimentale

Jitude = 500 ine
=E0radis

ERD150-AxNum;

an U; BO-Numérique; Excitati
B,

—— Commande

i en

— \Vitesse reelle

—— \Vitesse simulék— Sortie Re

ry

\« 7
|
L e A
o .

————
0,442 s

400

200

o

Y (inc)

-200

-400

0,440 s
293.0inc

326,6inc| ) §

.nt de ]
°,Iaﬁvem? r sm,sam‘e
1 . ] I
T T T
. 0.8 0,9 1,0

VITESSE /

-y

~

SeNul I »

> imposée,

Proce

Mode: Boucle Fermée, Z vitesse

Num

inc
719

“nc,Val4 . =600 inc Retard =0.200 s

0, Te=10ms
, Cfsi = 2.2 V'si N>0; = 2.0 V'si N<O

Mesure

IConsigne

635

550

465

380

295

210

D_CCA®

AN

74

On

DépasSement

c=0.090s

trso, = 0.130 s

e dépassement est de l'or
On reléve le temps

D1 abs = 77.39 inc

Terﬁps de réponse ]

15% (d)’; &= 0,5)
) )

9

L4

~ le/temps de réponse a 5% :
trs% = 0,135

01675 \ )
linc 7 4 /
L / \ )
2 \ /
0.30 0.40 0.60 0.70 0.80 0.90 100 (s)
| [Nom fichier: ERD150-AxNum Cue, “itesse_ZI-Num_Echelon
Page:5/8
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR AxNum (ERD150): TP3-10_Cde-U_PRN_Compte-gfidu  Prototypa™

On déduit la pulsation propre des relevés ef ectly/ '{dmettant un deuxieme § "re . avec
£=0,5:
- & partir du temps de réponse a 5% : o

"Ql

- & partir du tpic: t. .=

2.2 Simulation par ~Scilah-Xcos» ; Sygthese et compgraison
par «D_Scil» VAR

@ Réponse a un échelon constant
Schéma-blocs de simulatig

0.875

annnaTe o 2

Consigne = 600 inc
tr=02s
ﬂUITIEFIqUE

eU_BFVit ZI_ _Echelon Xcos ;

Nom fichier: ERD1S0-AxNurg_Ci
Deve/ ement du correcteur ‘Z.+1.” numériques :

»

MU

Mumerator {z)

num(z} & ./ Denominator (z)
| I I /J
|j 777777 4 — \

ERD150-AxNum; Cde BF Vitesse; Zéro + 1. Numerlques Co

igne ~a simulée Vitesse réelle 7 —7
- '-'o,'335s”
~7|815,0inc

= o
e super'posem( de

fagon relatj /em\ “i<faisgnte
G — :

Y (inc)

Page: 6/8
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TP niveau 3 Référence document: ERD150 060 Compte rendu P

() -

3. ETUDE EN BOUCLE FyrvMER._N MODE P

3.1 Expérimentationd so D AXNum »

= Réponse a un échelon constant /wnnant I’allurg imposée

Processus: AXNum CONFIGU -inne: Echelon constant, Valeur Repos = 4000 inc,Val. C 3£ )0 inc Retart ’
= Z Position, Co =5.00, C1=-2.80, Te=10 ms
~~ade Isolée Processus: Commande Isolée ,

Mode: Boucle Fermée, Z position nde en tension, Crsi = 2. 0

inc
Mesure
Consigne

4608

4543

4478

¥

.re de 15% (donc &= 0,5)
Jic = 0,075

On vérifie que le dépassement
On reléve le temp

T (RSR— S——

‘0291_5

4478 inc

4348

e |
| Dépassement > l __—

C
J

)4
Lrsmzose | P
— i

” _— reléve le temps de réponsek )
/ - y- tr5% = 0,125s / ~

7 [0.1935 ~

21023 b ] 3999 INC ¥ 4

._A——-""_({-_{__r / \ /
3958 ;
0. 0.10 0.20 0.

! . . 0.50 0.60 0.70 08 0% 1%
’
‘ Date: 09 h 22 mn, 24 April 2013
D_CCA © qidalab

[[Nom de fic ~ C’e U BF-Pos_Z-Num_Echelon / |

- / ,
Jes relevés effectués, enfadmettant un deuxiéme ordre do inant avec

5 ) szi—40rad/J 7—7

On déduit la pulsation propr:
£=0,5:

- & partir du temps de répon‘e a
r5%

I
- a partir du tpic: —— 3,63 N 7/1);.”.-:
F' 1_iF tpi(:
3.2 Sim atlo synthése 4t comparaisgn \

& Réponse (
Schéma-bloc

TE

onsigne - ﬁ’ {]875
| 1400367 +5 4 0.000278 /-

ERD150 Axhum; Cde-U En BO vitesse; Modele dordre 2

4000
SSAAXS CdeU BF-Pos Z-Ni& cchelonXcos / \ ) ’
w\~“‘\.“~“-)' MU
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR AxNum (ERD150): TP3-10_Cde-U_PRN_Compte-g 1du

Prototypa«

—

Développement du correcteur a ‘Zéro’ numérig/ie / Demande de plusieurs va

r'_\\l )

/7

Mumerator £ 4 5¥z-2.8

Bloc "Carrecteur en 'z’
Résultat de simulation, de synthésél\ mMparaison
ERD150-AxNum; Cdeen U; BF P&ftyn; Zéro Numériqug;

% ~ 7 nsimulée
%

[—— Consigne

0,202 s

4700 : :
4500,0 inc

4600

4500
4400

Y (inc)

4300
4200
410
400

o

L
-

& Comx?,lent en rampe
Schéma-blocs de simulation

Seul le bloc ‘Source’ générant la ¢

.signe change : e

V=30000incls -~ Fo000

Résultat de simulation, de
- Comparaison évolution éc

ERD150-AxNum;

/£

_| r
e en U; BF Position; Zéro) dumérique; Excitation 7 Rﬁ ,

Ecartréel |
70,310 |

800

600

400 l
Les deux courbes se superposent de

fagon relativement satisfaisante

P / N
02 4 06 Temp:,{: /\'\ 1) 1,4
; Y

Y (inc)

200

200

-400
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