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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) : TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

1. PREDETERMINATIONS / B

1.1. Etude du cas général — Froté"/ 1Ly Secs non com p )
- /

1.1.1. Fonctions de transfert et schémaé—b]ocs\ -

@ Equation fondamentale de la dynamiqug, “un systéme a un degré £e liberté : la rotatio
L'équation fondamentale de la dynamique de la cha écani | 2 (Couples AP, 1d20,,/dt? = J.dQq/dt
rotation est donnée ci-contre: si Q#0, onf oti
La charge mécanique est de type frottement fluid< nertie "J" + ’ ' A
frottement sec Cs / G - f, Qm/dt

0,l'e w-Cr=0

s de transfert

i > nulles).
~ 7 \ Yoy - - .. e 4
D'ou le théoréme sur la dérivation: . devient dans ces condition \ | /

- La commande en tension est suppogee paly it~
Unw = 1. Srgy ] e )
- L'équation de la maille électrique d'i /
di . 3
Ungy =L ="+ Ry +€mgd 1 Unpy F LPIngey +R I +

Si on exprime le courant (caf ¢ ‘rank qui génere le couple)
'm(p>(RJ #) = Uny ~Emep)
L

- Le couple électromagnéugue développé par le moteur est directement proportionnégau
courant dans I'induit: \ /

K est la const Sy =43 10°3N.m/
Cm(t)— Kmn. Imp ’] Cm(p)z Km . Im(p)

- La force électrgf.iotrice est proj ortionnelle a la vitesse

2 rotation
-ad/s/V e

(on peut démoniier gwe la colystante de vitesse exprimé )
constante de > aypritnéel :n N.m/A) _}z\
m
m() me ] emp= KndQm

Le passage de la vitesse ty rotation de I'arbre mot
Tourelle en tr/min/s si on note « r » le coefficie

Nt = I’.(60/2.T[) Qny ] N
On sait que la vitesse est la dérivée de la posi

Le passage de la vitesse de rotation Nt (e
01(t (en °) d’angle donne :

Nr o * 2.1/60 = dor/dt * /£ :0 ]

o) = 1.(60/2.7).Qm )

~asition angulaire de la tourelle
Y

L'équation fondamentale de la dynamjgue:
Cme - . Qmg-Cs. signe%z J.dQm/dt -
Cs .. -
1 Crnp) _f'Qm(p) _?Slgn QW = 3P4 —%*signe @,) [P
Si Nt# 0 on en déduit le g~hém~*
o) [ Unel A 71 | 6 | O
(en V) (enV)'\iJ ~ — — 5 m
(tr/min)
Crnpy ~Crpy =0
/) R+Lp
Endp)=0 ~
Y Page: 2/18
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Référence manuel : ERD200040 COMPTE-RENDU

1.1.2. Comportement en régime statique
@ Schéma blocs en régime statique /
On rappelle que pour obtenir le coefficient d<traﬁsf““* statique déduit d'une fd& ~tion

o uffit
de faire p=0 dans cette fonction de transfert. )
= de Nt

- Si Nt#£0 on en déduit le schéma blocs:
(en V) env) @A) 'b_ Vradis) L2t (en tr/min)

B /
(enE \T) ~. b
T
- Si Nt=0 on en déduit le sché\' 4 r

Sr .
— 11, . —>
(e ™ \ (en V) (en A)

@ Caractéristique stati / .
- Pour Sr = Congfante > 0, Oiy aura:

: > Nw) — CS] - == 2 "|~7

\ % j

k
a condlt/r\que —1.Sr-Cs>0 soit: Sr> RCs

- Pour r=C_Con ante <0, onaura;

/\Lloﬂ Je rT‘Sr+Cs<

RCs

—Pour— <Sr<+
km m

1.1.3. Comportement en ~s dynamiques

@ Schéma blocs en variati
Si la vitesse ne change pas

noint de repos

. valable pour des v ns autolur du point de repos:

A-Srﬂ» ACme) _l“)@’) r.60 JANT(p) Ab(p)
(enV) (en Nm’) s PR (tr/min; ©

.er la F de T on exprirt ¢ ANT(p): ANy = - lAR\J ) (ASr(p) -k mieo ANT(p))

r.60 r.60 Km
- A (17 S Sl g W - [W] St
I\IT(p) R. 1’+k2 o Nr(p) — oy
de = [1+ RJFLT - ttie sous la forme proposée: ASr(p) RETRSTCPES)
RE+E, P TR f+1<2
K, .60 RJ+Lf L.J 0

soit: oy, =m5 T1, T2 sontsolutionsde 1+ RETKZ p+le+k§1 p’ =

2.1

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs" Page: 3/18

7 sur 40



MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) : TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

T - s o RJ L Lf L -
Si l'application numérique conduit a I'inégalité: REr >>=> RPN — REGZID) |
. .- RJ «
On peut admettre les expressions des 2 constantes ¢e tempe |1, ~ YT et
f+kp,
) Oy

Avec l'inégalité: [t >>,] (rapport >a5) on plat admettre4a forme approché

~
=~

,:;r(p) (1+4z4.p)

Remarque:

-La constante de temps dominante t; est appgiée *~rit constante de te “Alectromécanique” car elle
met en ceuvre le coefficient de type électrigue “R" et coefficients de ty na ") et M

- Si on compare T1 avec la constante de t - mécanique Tm=J/f on a ob - et mpéme

généralement 11<< Tp. \ /
@ Application numérique en fonction des résultats obtenus lors dg TP ™

Valeurs approchées des constantes de te v/ Sl fli'{(z =0,014L ~ % = 0,00076s
. , / STom 4
On obtient les deux constantes d J.ir de la solution de 1+0,01 "8 p=0
 x, = —74,6rad/s et x, :—?a'” s— Ty =-—=00134s et -~ =10,0008s
1 2
On abien 1>>1, (rapport b\,\"ﬂ) /
_ : _ kpreo ’
et le coefficient de transferf'statique: “yx, = TR
- Fonction de transfert g *tion |
Forme non sim ifN Forme si
ABrp) _ ANT(pf Abrp) _ 6.0y

AST(p)y ASr({)'\ANT(p) "~ p(1+11.p)(1+72.p)

@ Réponse a uhe varia {on de commande en £ ..c
- En vitesse -
ASrg/f= AU D’\‘ Ug est la foncti

“vistence
Soit latrang’ 4% ae Llplace de I'excitati

ASrg ZM ASr :%

- Si on admet la forme simplifiée (si 7135. 12) :
On en déduit la transformée de Lapl Ya |a variation de vitesse ANT: Réponsegi ~imnlificatinn possible
oy-A E

i "1+r;.p['

(X 1
AV, | ~—Y _ ASr d'oy.
(p) l+171.p (p)

Par transformée inverse, on en d

t
ANpe = oy A1 —e"5)

Le temps de réponse a 5% eéa‘né par la solution de / \

/

t ”

AV(t) =0,95.0,.A £ soit: o — trg,, = 3-11

)

- Si on ne peut admetfic 1a simplificalon (car” tin'est pas > 5. Tz)/
AN = - el

(1+11.)('1.P) ASrpy  dolyy ANt ~ p(1+t1.p) (14 n\\
<irsuron en déduit I'el ression de N

Par transformée i

€ t
ANt (e au.A[l 1—: )(rl.e 1—1,.€ IZ)U’ -
? ‘ Il n'y a pas de discontinuité de la pente

Le temps de nsead k—ionn ar la solution de \ ~ au voisinage de 0 (caractéristique des
— tr.,, > 3.1 I
T, =045 — 5% '
(ty—11)

\ systéme d'ordre >1)

Page: 4/18
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Référence manuel : ERD200040 COMPTE-RENDU

- En position Répa‘.e sl simplification possible
—Si on admet la forme simplifiée (si 11>5. 1) :

B 6.au.A /
AGT(p) mASI'(p) d'ou: AGLY ,) s
Par transformée inverse, on en deduit I'exp g de 9»(0)
t \ 1
ABr() = 6.0y. A[t—/(1 —ew

L'asymptote lorsque t— oo a pour e ABp(ry = 6.0y A(t — ¢~
D'ou I'allure de la réponse donné en:t'N

yi
— Si on ne peut admettre la for eh\"I;e:,

6.0y 6.0y.A

p2(1+t. (ol

ABT(p) = —p(1+1:1 ) (1+5,p) ASI‘(p) d'ou: IT(p) =

L'allure de la réponse est peu

7
@ Comportement en régime établikde,variations harmougiq 2
Soit le signal d'excitatio Srg = Shy+Sra.sin(o.t)
Le systeme étant linéaipe, on e e = No + Nysin(o.t+oy)

et Bty =00+00.t +0 ' ‘PX)
Si on choisit Sro nul
D'ou Nrg =Ni.sif(o. t+(pv) et G = 6o + O1.5iN(w.t+¢

On peut exprimg"™ de transfert sous la forme d'Gge / j

fonction complexe (en faispnt p = j.®)

- Si on admet IzNorme csimplifiée (si 71>5. 12): 4

-En vites; Y I 3
N, / i At=g/ - /
Ny Oy N 4 - . - ing o
— '/ Sry est pris comg.e origingy s nhon ~

Sr i+j.ot
Onen edu‘h‘,"ex%‘ssion de Ni; N, =

.smy b déphasage: e, s, # =,
—ATAM &
Pour u:%) sn a la pulsation particulier ~htieht: /
oy-S

N; = 5 S it un rapport de anf’ ..cades: |— 1 déphasage [on. jsen = . V= —459
- En position 7
01 6. . - /!
o —p— ol § ~rigin4 des phases
b jw(iHoern)
, e . 6.0y 6.0, . Sty a ¢ ~ _ — _
On en déduit I'expression de 6146, ~ prerTre] B e le dé na 2tk g | & =2 — ATAN(0. 1))

Pour une excitation a laf ‘Isation particuliere ®=*1/11 on obtient:

—g — ATAN(1) = —135°

L 0uST1Ty . 01 _ o T1 "
0, = UT soit u raNrt de amplitudes: o S “ et un dé qsage iy =
- Si on ne peut ad (car 1 n'est pas sye 5./12):
- En vitesse ),

— % 5
i0t)(1+j.013)

cxpression de N

1 e;t pris comme orlglry dé\ phases -
” Oy T SR
—4(1+] o) Lokl 1\ m [reod

rg m/ —ﬂTAN? ‘L”) — ATAN(o.1,)

1 ~ Oy -
Ny (T+11/12)(1+127%)

. IN: ~_ O ] A _ °
Clsr T Ot ot/ etun dephasage Pa/sry) = 90

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs" Page: 5/18
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) : TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

- En position -
8 _ o ‘
5. = pTier(iien) ol Sry estpris comry‘ wlgme des phases .

On en déduit I'expression de 01 |8, = ||—— — & )
et le déphasage: |(p(91/5r1)=Arg_ — = —-<A7aN(o. 171) ATAN( 7

Remarque:
Pour la pulsation particuliere| _ 1

VT T \
~ 6.004.Sr14/71.72 / .| 6% 5 e .
01~ T i SOIE UN Tapport de { = o/ are/m) }\ - 180

1.2. Etude du cas ou Ies\wwments secs s Ampenses

Ce qui a été démontré pour des variations aytour d'un point de rep/ “riln'y git pas
changement du signe de la vites vient vid méme au voisinage de 0.

1.2.1. Schéma blocs et fZ‘t} . transfert

Si la vitesse ne change pas J sl "nuple résistant dd au frottement sec reste constant, donc ses
variations sont nulles. On ¢/i déduit le“s,.néma blocs valable . ~*dr du point de repos:

Srp) 1 Imp) C W 0 IN 0
—> 1 RN > kn [0 —>??0 o o _T(ﬁ)
(en V) J|enA) (en Nm) (rad/$—="—(trmin)L2] (°)

Em@p I\ '
(eryy 7 Km
\ : \
@ Fonction Ae ransfert Nr(p) /Srp) R.J |_|
On en déduj moa Je transfert mise s ~e; U Rf+K2 ek /
/ : m
2::\\\ P nD)

avec 11 la constante’de temps électro
constante de temps proche de la const
La limitation technologique Nrvax est

wague et 2 U

- - NTMax % A
‘aurs la méme (42tr/miin). '

.te de temps électrique

Coefficient directeur:
kp.1.60

2.m(Rf+K2,)

1.2.2. Comportement en rég' me s /

Il suffit de faire p = 0 dans la forén\n de transfer
Ce qui conduit a une caractérif ique de transfert linéai

oy =

1.2.3. Comportement en regrimes dynamicues
1.2.3.1 Réponse a une ghmman- Jnstant

Sl’(t) =A U

~ tuft |
T(P) ™ p1+7.0) -
expression de Nt \

Le temps de réponse a s ~ 3T \

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs"
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Référence manuel : ERD200040

COMPTE-RENDU

- Si on ne peut admettre la simplification (car tin'est pas >5. 1):

Oy
N1) = T @rnp ST ®)
d'Ol]: NT(p) =~

M (

Par transformée inverse, on en déduit }/ ~assion de V

—,/
1+ .mﬁa
~

7
NT(t) = au.A[l —Egm’ T,.€ T2 7

Le temps de réponse a 5% est doré?}\mbution de

t t

- - tre,, > 3.1
[( ! )[rl.e not,e fzﬂzo,os R il L
U7

1.2.3.2 Comportement
Soit le signal d'excitati

2 3 1.5iN(®.1)

— Comportement d¢ ia vite A rapport a la co

‘me ha¥monique établi

Le systéme étant lintaire, on aurd N = Ny.sin(w.t+¢
Dans ce cas, on pel “mer la fonction de transfert so

Si on admet la/)rm‘esi%ée (si 11>5. 12):

N Oy

~
=~

fal

On en déduic 1 exprissioh de Ny

Vi

et le dé ,na,%lge:

Calul es%\ *4rguments en fonction ev?ku\

“ou Sr; estpris comme origine des
1 —

o= Y] 0 | vaowd 1w TN 10/9h '

N, o au/d(y o 7V(1,25) oy o/ N(101) “\9

srall =0.99 =0.894.0, | =0 = 0.0099.0, )
20.log || == =

Og[ St /a“] 0dB 04 - B - 2088 /[y =

o(N1/5r1) = 0 97\ - #5° - 84,}K -90°
D'ol la bande passante & -3db: )

0<BP. <l1/11 5

T/

Lieux de transfert: \ a 4 A
* dans le plan de Nyfuist (pl#n come-? T /
en coordonnées ré 2 -t y
On peut démontrg® _..cu ug transferty s y
dans le plan comiplexe est un denyi cercle. £ '\
Ce lieu peut étre gradué en foncticp deu n\

(ouu=ow.11§ -axdonnées réduit

Y-

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs"

11 sur 40

(Fn de Transfert)

Sens de parcours a
 croissant

Page: 7/18




MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) : TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

.

of . o A 14)0
10 —
* dans le plan de Bode | e N l p
- Graphe des rapports des amplitudes en S\ ) - N -
;* \ oU I —

coordonnées réduites:

Axe des x avec x =log(u)=log(w.t1) ; 40{ Pente de \
_ 1 \2\ y; -20dB pf décade
Axe desy avec y=20.log [ o au] 56{ -6dB

/ Yy

4 0

- Graphe des déphasages en coordon

réduites: 7

Axe des x avec x =log(u)=log(w. Tl) ’
Axe des y avec y = ¢(V1/5rl

_\,

- Si on ne peut admettre “fcation (car tin'est pas >35. Ta§
— = Sr; est pris comme origine

Srl (1+] 1)(1+](DT2)

~

Arguments en

On en déduit I'expyssibp deN; - N; = ||# = “:l: }
®.T1 .O.T~ o2
et le déphasage: (p(N1 / Arg [ (1+]m1‘;‘(‘1+] N(0.7,) — ATAN(0.1,) N \)
Pourm_’/\ Pour -
Nl d Gu ,/tl

| Pouro— o ,
N, -0 \
y 4 (atténuation au y’wme de -

uS e
Py /sy oL et 40dB/décade)
7
et o, /sry) *hﬁ\
Lieux de transfert en coordonnée réd véduit al et u=11.0) et Si on admet p " n=1/10
7 >
- Dans le plan complexe (représentation ¢& Nyquis Ao pm »

0

- Représentation de BODE

Diagramme des modules

20

,/7 Diagramme des arguments/

argument en \ u avec échelle log
e T —

100 1000

4 [
0,p1 01 —-10000
S i T |
Pente de L 7 \
-20 dB par décade 13 N/
-6 dB par octave /

00T

-120

lzg a N ~ ! Asymptote a -180°
\ | 2N J_l\

166
~166 \
86- \.LH 1

-12 dB par octa’
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Référence manuel : ERD200040 COMPTE-RENDU

— Comportement de la position par rapport a la vitesse
Le systéme étant linéaire, on aura Ot = 6o + 91.5in(w.t+@)
Dans ce cas, on peut exprimer la fonction de gansfert sous la forme d'une fong ion co 0)
% = ]im ou Nj estpris comme ,cs hases
P
6N1

|*Sr1
Le rapport des amplitudes décroit au r > de 20dB par Décade

On en déduit I'expression du déphasa \ [ = Arg [] 2]=-z
Le déphasage reste constant, indépenda* de la pulsation, égal a -n/2

— Comportement de la position pa%p\ +la commande Sr
- Si on ne peut admettre la simplification: /
Le systéeme étant linéaire, on au ,+ 01.sin(w.t+)

On en déduit l'expression de 1. 6, = |

Dans ce cas, on peut exprimer la \Wlo—lie transfert sous | e fonction complexe: (p =j.®)
/ /
e1 _ . ..
S = etTen ~1+ ol Sry est pris comme origine des p
On en deduit I'expressi '* v || o = -
p \ I ! ©.(1+j.0.11) (1+j.0.13) o 1+r .
6. I
et le déphasage: (p(el /st1) ]m P PR vewep— xTAN(oJ T5)
Pourw — 0 )urco—>oo
8, — o et \/T1 T2
d 6UuSTTT _ _ bwSninm o (attenuatlon au rythme_de -60dB/décade)
(el/srl) » 1 \/1+1:1/1:2 Jl+rz /11 - T,+1, (P(Gl/Srl) Vi et (p(e /Sry) - =27 o )
/ ? )
7 o \
Lieux defransfert en Loordonnée réduiteg (o, réduit , et si on admet poy’ ~xemple 2= 11/10
- Dan ~ complgxe (représentation de eprésentation de BODE P%
- ente de
e dgs modules -40 dB par décade
Ty T ] ion 'R par octave
(T
2 15

MouJQen dB

Pente de
-20 dB par décade
-6 dB par octave

/99—\
RESAES

, ‘ Pente de
» - \t),(u) -60 dB par décade
-18 dB par octave

™
~

ey £
E Asymptote a -270°
< ~
\ .
.
Ty
~—
Page: 9/18
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) :

TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

2. EXPERIMENTATIONS ET EXPLOITATIONS

——

2.1. Caractérisation en régime stéit/_,

N
2.1.1. Avec frottements secs non comp/. i5€S

<

& Expérimentation
Tableau des valeurs relevées:

Z\‘racterlsthue det

<

N

Sr Ny r ~tique: Nt =1 (Sr)
en Volt | En tr/min iy N
_24 _42 &’ .\5" N T
20 338 \ 3 N
-16 26,5 $§;
-10 -16,2 Cette caractéristique présente L Z %0 >
5 75 un seuil au 10 ~
0 0 \# B ° Srlen Volt
5 77 2420 16 -1« 1216202
10 16,6 7
16 27,3 y - > o 3
20 34,5 A S —
a2 1 / | 5y
o / £ y=18x-124 '
< Exploitation - £ : —T
On exploite les équationg’ *=s courbes de <
tendance pour déterming ils =3 m
1,24
— Pour Sr>0 e = 088 v 53354455
7 1,24 Sren Volt
— Pour Sr<0 Sro\= =-0,696v 2 ‘/
On pourra admet Y R )
Sro_ = r0+ = +0,7v R L ds ~
/ \ 6 \ /
-
8
ol A

On en déduit:

Oy = 1,8 tr/min /Vvol

Les valeurs de Sro sont a introduir

(Paramétre Ugémarrage dans le me

2.1.2. Avec frottements s

=S compenseés

~a compensation des frottements i
‘Partie opérative" )

S

‘ | Sro=10,7 Volts — @ =[(kukm)/R] Sro= g2 10-3/4.97:8}. 10°N.m

15Ques (Cfsi)

& Expérimentation / @ Caracteéristique,de + ctatique: V =1 (Sr)
Tableau des valeurs relevées: . /= v = 17691x
] £ Tz A v [
ST en voit NT/r/mm i’ a | [
Y , ;ﬁ
22 - L3 s
20 A R, ES e > Zad
-15 ¥ 262 I v
] _ I VI 2
10 / 17,3 7 /' i
-5 ) 9 0 Feaz t\’r’;? 2 1 16 20 24
o £ 0 | XEre
c I . p ¥ \‘rz'c
/ it
10 A N ? 3
7
D S O S N
22 % D,
= Exploitation
Equation de la droite: Nt~ 177.Sr u = 1,77 tr/min /oIt
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Référence manuel : ERD200040 COMPTE-RENDU

2.2. Caractérisation en régimes dynamiques o

2.2.1. Réponse a un échelon constant - /
Expérimentation ! e
{

On applique un échelon de commande cons ¢ vale)r Sr=2-12V.

Processus: Asserv. Radar CONFIGURATION: Consigne: Echelon cg'.stant, Valeur Reps 22" val. C=12.0 V Retard =0.100 s
Boucle Ouverte, Mg'zur CC, Commande:m,ﬁs. =0.6 VsiN>0;=-0.6 VsiN<0 .
Mode: Boucle Quverte
7 z AL 8

- '

e Fe 0.1485 /7\ \ |

0.117s 120V n7 a1z

1051 mA / - MMWA—— W 7

/wv—")"[\ 4

I \ F/_A'I\I'VNJ ) 83 101

\ Z Pour une valeur de la col

i Soit un coefficient de trg..

/ /‘\\ Jo121s I
“5.58 tr/mn l
4 Temps de réponse
Courbe:vitesse
____________ trs, = 0.075 s

* 7 la vitesse en régime établi est de 21,4 tr/min
\olt

-.I F A 647 80

J\ 1208 58 70

114 i . releve la constante de
1350t ss de réponse est supéri s dominante t1=0.014S
/ / L’infldence de la constante de te
' don}inante n’est pas si négligeable 726 S
' | T T T T
f ! [4 \K ! ! ! 485 213

! La pente initiale est nulle, preuve que le
% cvet¥me est au moins d’ordre/2

016 018 021 29 032 034 09 -3 17 \
N (s)
1% 6 mn, 06y ~tember 2022 | [ Nom fichier. ERD > Cde-U_BO — IJ\ ,
/ ,
~aveelled’un s

Lordre 1 (réponse apéri <qns
ps déterminée est appée ce constante de temps dominanty. Seule la pente

“éme est d’ordre supcrieur. /

Exploitation
L’allure de la réponse est compar:
dépassement). La constante de te
initiale nulle laisse penser que 1

On reléve la valeur de la co

. / 7
“minanke: 11 =0,014s
et le rapport statique en varj /

"4 4
ANTY, /AST = (21,37-3,4)/10_3)1 2 fin / volt
‘ /

Ces résultats corroborentN)rédéterminatiogs. —\

—— )
\ . ) N )
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) : TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

Contrairement au méme essai réalisé pour une commande en courant, la vitesse atteinte«”., regime
permanent dépend de la tension appliquée aux bornes du moteur. /
En régime permanent, le couple mécanique est thé{riau<" ...ul (frottement visque cet

frottements secs compensés). Le courant conso .« donc/faible, ce qui est montr _elevé
expérimental. La maille électrique a pour expregsion: Un = m+R.Im —
avec: Em la force contre électro-mot)’ ~ et Em= kn.Qm \

km la constante de couple k Non/A (inverse de lag ~stante de vitesse)

Qm la vitesse de rotation e /s
?)ﬂ ‘uit égale & 4,97 Ohms 2

*aime permanent:

R = Rm Rm la résistance
On peut donc prédéterminer la vitesse attein
Exemple pour Sr =12V sachant que r = 0,008
Nt = (r.60/2.1) (Um- R.Im)/Km =(r.60/2Sr/k... = 0. 08*60*12/6,28*0 443 = 21,3 tr/min/s
— ce qui est Vérifié par l'essai &yper al
Dans ce cas la constante de temps domin W’Z a pour expression thét, 2 )/Km?

A partir de la valeur de 7 relevée o neut déty-miner J =5,2.10° Kg.m? /
A l'instant initial (instant ou es .app.) ué la discontinuité de tension aux bornes r) seules les
résistances limitent I'amplitudg” o - u.on de courant absorbé;

Immax= ASH/R = ¥
La valeur réelle, ¢galement/ceiie rele est plus faible de p atikda Lyt
2.2.2. Comportem ut\m\ v sinusoidal

2.2.2.1 Etude du tr?/sfert Vitessk/commande
Essais expérimenta

L’excitation au HY aur expressmn
Avec Sro la véaieur mo 'enn7e et Sry ’ampli
@ Essai n°1 : Four la pul ~‘ion particuliére wf 1/ =

Processus: Asseg . Radar [ CONFIGURATION: Consigne: Sinus, Valeur RE' ~<=12.0 V,Val. C=12.0
Boucle Ouverte, Moteur, ~ande en tension,
Mode: Bouc

si N<0
" T~ lmrm\\
=3 T T
7
/\ D=l NG 1A
0279s i j Relevés en régime harmonique
22. 4
\

S
_ .
To —JELE avecp=j o

0.293s e B
24 tr/mn Entr_ee E= Spme Reg. / —)
~ Sortie S = vitesse ,

® = 72.82 rad/s

+Srw.sin(w.t

=725 & F = 1/(27”1)/11 3892\

3 HzRetard =0.000 s

Rapport des valeurs moy;

1,8 — c'est O.K. T = 1762 =492 o
s
B

Correspond au gain st?'que o

Rapport des amplitu

L. L. Y 4 I'T, I =1.252
A comparer avec I;/ Ir théorique approchée si ordre 1: Déphasage iy ‘ P
a/V2=1,8~2= 1,20 —\est O.K. | 0 = 59 01
i les - T
[ | 4\ J e VA
W - L
/ Aco ' Jystéme d’ordre 1: p=-4
L’ _ooau regimignon domant se fait sentir / \ )/— o

TRWATE W WS

'*/\[w P\ £ ”\\v‘s{/
NUNT NV

T 026 028 031 034

042 045
()
2022 | [ Nom £ iier: ERD200_MCC_Cd-U_BO2_Sin_iN= 1‘50\
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Référence manuel :

ERD200040

COMPTE-RENDU

Processus: Asserv. Radar

Mode: Boucle Ouverte

(itesse
ortie Reg

@ Essai n°3

N\

4

L

)

/

&l

il

/

|\

0.193s

[

[ [

Sy
N

29.07 tr/mn

Correspond au gain staﬂg\”

— cest O.K.

A comparer avec la valeur theonqu)prochee

ay\2=1,85= 08\ Sact OK s

1 =90.783 = -2.12 dB

236

ey = B9

| N_Jip

/

[

ol

A

RAhprr‘h" ~ie la pulsation mgo (telle que le dépha: aaf¢/sr vaut -90°

CONFIGURATION: Consigne:

Pro? .
Mode: Boucle O&ne .

r

vec la veh.r théorique si systéme d’ordre 1: (=-0J;
T ffet de la constante de temps non dominante se

st suﬁ ur”

°=-156 rad

1733

1533

1332

]
Vv

07

P

018

020

ﬁ )

1131

©)

[101 50 it ptember 2022 | [ Nom fichier: ERD200_MCC_Cd-U_BOZ_Sin %

=2surT

|

Boucle

Sortie Reg

X
X!

$=12.0V,Val.C=12.0 V, Amp| oV,

mmande en tension, Gsi

y

Freq.=26.26 Hz Retard =0.000 s

=0.69 siN>0;=-0.6 VsiN<0

-

/\

\/\

S
—® avecp=j o
E(D)

|
| |

Egirée E = Sortie Reg.
Sortie S=  vitesse
® = 164 rad/s

en régime harmonique

=?6,26Hrz
"~ rad/S

) é/

)

3165 “

T(o) =1.771 = 496 dB

| Rapport des valeurs moyennes

Rapport des amplitudes

|| T(J )I =0.709 =-298 d
Déphasage
Py = 94 °= -L64

il

]

N/

028

(s)

25.62

2361

2160

19.59

17.58

1557

13.56

1155

1 h 01 mn, 05 Septe

2022 | Nom fichier: ERD200_MCC_ C

-_592_Sin_W=! W9

——

/

Y~

S
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) : TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

@ Essai n°4 : Recherche de la pulsation anz (telle que le déphasage Nt/sr vaut -1302¢,

Processus: Asserv. Radar CONFIGURATION: Consigne: Sinus, Valeur Repos =12  VVal. C=12.0 V, Ampl.=10.0 V, Freq.=74.00 Hz Retard =0.000 s
Boucle Ouverte, Moteur CC, Coma®_iue erftension, Gsi = 0.6 V si N>0; =-0.6 V si N<0

Mode: Boucle Ouverte

A h A A A/ Il “S - B
IS LT gfme 1S

|
[ Relevés en réime harmonique

NN

= 2m =j
E,{ avecp=j o

= Sortie Reg.

Sortigy, = vitesse
‘ \ \ \ l A o= 55 rad/s
i . Jport des valeurs moyennes
Correspond au gain statique o.= 1,8 — c‘es\ﬁ yo = 1781 =501 dB
'Rapport des amplitudes
. : 1T, | =0243 = -1230 dB
On releve le rapport des amplitudes Go)
R - Déph
N+/Sr=0,243 tr/min/ V ] [— (P(S’/’E)afagfm - 290 rad

-
U T | S s Ty
/I:«]\\ % T_\lOn note ¢=-131° | ! )‘

2235

2135

— 1836

INM
~ /P 1’7A I-Nﬂ._ 1737
\ ! ~ I VoV BN A

0.26 0.27 029 030 031 l (s) )
\y}m mn n:‘ _'| [ Nom fichier: ERD200_MCC_Cd-U_R~" Sin_W=W135 - | /

1637

V — §
@ Essai n°5 Re-her k'é pulsation anso (tefie que I€§ nhas~~="""sr vaut -180°) ~
2005 =10.0 V,Val. C=1 J.00 Hz Retard =0.000 s il

Processus: Assef/. Radar CO'FIGURATION Consigne: Sinus, Valeu;
Boucle Ouverte, Mote} “~mmande en tensi » VsiN<O
ougl _—— ,
ey

) l r 4 2025 181

9 F\ I‘\ /I'\ nd I-\ I‘\
02875 | / s
19.44 tr/mn \ ’ \

I A elevés en régime harmonique

/ S
=@ =j
1 1 ‘ / To £ oavecp=j o
®)
Entrée E = Sortie Reg. ,
Sortie S= vitesse 1875 12
X © = 639 rad/s ,
, Rappon des valeurs moye;
Y » \| T = 1798 = 5.0 d | f oo e

Y Rappon des amplitud

I Ty ! = 0189 =

Dephasage 17.76 100

IN L e
L/ o800 ok

| ST
SN AT Y -
Y ES ol ] -

VAR TR A D SR U

~—
ichier:ERDzoo_Mcc_cde-u_Bo_sin-W=W13\ |

Y

[ Nog
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Référence manuel : ERD200040 COMPTE-RENDU

Exploitations
@ L’essai n°1 : A lapulsation de cassure ® = 1/11 =71,4 rad/s

Le rapport des amplitudes est un peu inférieug¢ afa valeur Modcle apf oché¢ d’/

théorique obtenue pour un systéme d’ordre 1f Nty _ o —l
L’influence du régime non dominant est p 15 Erwnde su le Styp) - 0,014.p)
déphasage. ~

On pourrait évaluer la constante de te ~n dominante notée 1, en calf ulant le déphasag}q\)eut lui
étre affecté : /

On admet un retard Te/ soit un déphasage ¢ = (Tev/l ).0 =
— déphasage di a la constante ~e/dominante ¢ = -
— déphasage di a la constante de temjys non dominante

D’ou la valeur de la constante %(“M nan.dominante : 2=

— déphasage di a la mesure vjitesse (échary.illonnage de pério
/ 2036 rad = 2°
-45°-2 =12 1rad
(0,21)/0 = 0,00298 s
On calcule le rapport des amplituses 7\&?, pulsation particuli

= 1,24 valeur vérifié

~ent

Sr1 J1+(1+11 )2, \/1+(1+§$;7 7

@ L’essain®2  Alapul o = 2/}1 =143 rad/s
La valeur du déphasage 2 la pt ~~*~ double de la pulsation de cassure (®
qu’on obtiendrait si le g
I’ effet. )
Si on suit la méme démarche quéyprécédemment
— déphasag/_ * la mesure vitesse (€chantillonnay,. «opo -1mS)
Onadgetu *Te/2 — soit un déphasage §= (T 2).@0,0005*143:0,0715 rad = 4°
— déphagage di a la ¢pnstante de temps dominante @A® AN(0.014*143)=1,1 rad = -63,5°

— déphas \ge dd a la constante de temps non dominante = 8?,—63,5°-4 =215°=0~L75rad

:st supérieure a celle
"4 erait d’ordre 1 pur. Les constantes non dominant:s commencent a avoir de
r

»

D’ou la vale a == nte de temps non domirante : 1, =tg(L7%)/® = 0,0026 pZ
On calcule))/_ ~ppog L uey amplitudes a cette narticuliére ) )
i ngl = r(1+11m)‘;31+(1”2m)2 =£,75 vérifiée exné-“nentalement - .
@ L’essai'n%3 A ia pulsation o =165raf's Laval age relevé : -94°,
Le dép’ -agf 4 901 mesure vitesse (& “nar _ue periode Tey = 1MS) /
On adm ~tand Tew/2 — soit unfiép Tev/2).0,= 0,0005%165=0,0825 rad = 4,

Si on envisage'y, 1 modele d’ordre 2ple déphasa
- 1

A Modéle app * d’ordre 2
Nty _ '

la pulsation particuliere notée : - Wy = ——
VT1T2 Sty (1471 p)0L + 15.D)
, - ] H —_ 1 j— 1 -
On en déduit la constante de t minante 1, = on)?  00ta e, ¥ voy63
Ce resultat confirme le résulft prece / B
Le rapport entre les deux cdi antes de te Je l'ordre de 8, on pp~ 9nsidéry., en premiére

approximation, un régimgrdu prémier ordre domiy ant.
On vérifie le rapport deg® mplitudes, d'aprés les prédéterminations:
N; Oy

- by L] / Ve
1= = 0,66 qui est tré nroc 1 valeur mesurée.
Sry 14t /ra 141,/ \[(1+ 0,014 )(1+0 0026) :
0,0026

lontl -

@] ’essain®4 Ala

La valeur du déph apport d’amplitude £.0,24 ’
Cet essai expérimg...i sera explogé lors d TP 2-6 RVP, Re d?’\erche de la juste instabilité.
hasage vaut -180°.

@ L’essain°S A lapulsation ® 3640 rad/s La valeur du

- w £ wigy = 640rad/s Nr@) _ ty
4éphasa -ATAN(t1. w1go) 7~ 83,7") Sty (1+1.p)(A+t.p)A+1sp)

ite‘ne d’ordre 2 /
.e déphasage est de foou @ \ Modele approché d’ordre 3
{

.uepiasagl . -ATAN(T2. wqgo) ~-5) "~ T

“antillonn ge mesure vitesse : ¥ w180 = 0,32 rad = 18,4°
~etfate de temps 13 = —19° 2
temps 13 = 0,00054s

On en déduit la co
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) :

TP2-5_Cde-U_BO?2 Identification en boucle ouverte n°2

b/ Etude du transfert Position/vitesse (0+/Nt)

Conditions des essais Sr = Srm.sin(w.t); Sru
== Pour la pulsation particuliére o = 62,5 rad/s

=10V ;
5 Fy"’nleHz

Mode: Boucle Ouverte

Processus: Asserv. Radar

CONFIGURATION: Consigne: Sinus, Valeur Repos =

IV, Val
Boucle Ouverte, Moteur CC, Com! :

u 10.0V, Freq.=9.55 Hz
e 3 VsiN>0;=-06 Vs
. g

Retard =0.000 s
iN<O

2N
7 4

97.79

position
vitesse

N\

A

|

0.247s
3.96 tr/mn

N

)

il

]

9744

1210

I
L

On vérifie le rapport prédéterminé des amplitu€es+

0+/Nt = 6/ = 6/6(y’

MG

Rapport desam

1

-

On vérifie le déphasage pr, 1étermi’ 0
On pourrait tenir compt “hisage ddala
til

Déphasage
P(siE)

1Ty,,1 =0101 ==

=-86 °= -1.49 rad

mesure vitesse par échantillo © =0,001
— Retard puy . /2 =0,0
— @ =Te .0f’=0,03rad = 1,7

Soit en défi Oréer o = -88°

Processus: Asserv. Ra

Mode: Boucle Ouverte

fl e, V] |

LITT

9535

95.00

Ty/ 1Y

9465  -1210

)

-1512

"ﬁﬁ) ticuliere =125,

~ " _ONFIGURATION: Consigne: Sinus, Valeur Kepos =0.0V,

Processus:  Ouvert, Moteur CC, Commande en

V2.r=20Hz

*21.=20.00 Hzg¥etard =0.00!
=-0.6 i N<O

0s

/

trfm
9551 1248

A\

A

9537

\

>

i

=

523 185

il

I

ps

[ 1]

\
V1IN .

al
|

!
Relevés en régiae harmonique
S
173 =—0 aveclj o
E )

Vi

On vérifie le rapport pr/
eT/NT = 6/ =6

ik aes amplitudes :
NQ s

r décade

Jes est divisé par 2 —

/

108

On vérifie |

Rapport des amplitudes
I T(,m)l = 0.049 = -26.25

__| Déphasage

70 = 85 °= -1.48 rad

On pourrait tel
mesuref‘"‘

y,
| $T>ﬁ
\

7
:phasage prédéterminé : ¢
m& compte du-déphasage dd a la

-90°

.onnage T, = 0,001

ur ey /2 =0,0005s

U
—HP_TGKI

nit en définitiy

/2= 0,06rad = 2,4°
Oreeron = -87,5°

t 4

%412 -1010
044

()

755
\\ ]
D,
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Référence manuel : ERD200040 COMPTE-RENDU

¢/ Etude du transfert Position/commande (0+/S;) i~

Experimentation .
Recherche de la pulsation particuliére o telle4uele déphasage soit égal a -18¢

Processus: Asserv. Radar

CONFIGURATION: Consigne: Sinus, ValeurRepos—k‘ UV, Ampl.=15.0V, Freq =30.24 Hz Retard =0.000 s
Boucle Ouverte, Moteur CC,Commal enslon Gsi =0f VsiN>0; = V si N<O

Mode: Boucle Ouverte

\\ On reléve F=30,24 Hz

7 o= 190 rad/s
~ T ~
= AT T
| /\A/g@g”/ AL L /
S e T,
VT Nl TS
k A On reléve Ie rappor'esi’lmplltudes 0,02 L F;""‘"ﬁ"fsoozl_ 2
/ \V/ \ :%Ve __.nasage ¢ = o=-100° i Efi%agfso B >
k{ ] Z Z
Y ANM 2
IN VoW -

029 ? - _\ v:-rj 036 039 041

[11h58mn,05 Sept&ber;ozz | [Nom fichier: ERD200_MCCZ" .-U_

—

Exploif-tiory

On v§ = le Dsphasage est bien
On reléM‘tion pour laquelle |

— 7
sy = -180° \
20 A =190 rad/y
On reléve le rapport des amplltude

| — 7
Cet essai permet de prédire le régi‘ae de juste instabilite"y on boucle par la mesure positre, , avec un
correcteur a action proportionne} ~ Le systéme devrait étie juste instable si on donne au coefficient

d’action P. la valeur 1/0,2 = ~ot conditions, la pulsation des oscillatiy_ .nues devrait étre

proche de 190 rad/s. \

\ )

gﬂ) )-)
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2, SUR Radar (ERD200) :  TP2-5_Cde-U_BO2 Identification en boucle ouverte n°2

| —

Page laissée vierge.
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Compte-Rendu _
de Travaux Pratiques ETUDE EN BOUCLE FERMEE, ENP"QSITION AVEC

sur systéme radar (ERD200) CORRECTION PROPOR IONNEL" "=
Niveau2 TP n°8 _~ Réf: Cde-U_R°P
Référence fichier : — Avec L a coprant continu )
TP2-8_ERD200_MCC_Cde-U_RPP_C-Rword |5 Avel, Interface]'¢ puissance de typef/ .mamande en Tensio

- A frottements secs compensés

4

\ /
_7 >
’ \ |
Sommaire /\ p
1. Prédéterm w::%h\j ; j 2
1.1. Fonr/‘ms de transfert ) 2
1.2, Cj/‘" en régime statiqu (\ P 4 3
)/ )

1.3. omportément en régimes dyng aiq / y 3
1.3.7. ~ Régimd dominant / N 3
1.32. \ Répy nse dans le cas d'une m~ande e _astant: f . 3

X Comportement en régim ~"tabli 5
1.3N nportement en réginie de r Y J // ), 6
2. EXPERIMENTATIONS ET E .PLOITATIONS \ 7
[ 4 J
2.1. Caractérisation en ré ~tique \ ) 7
7

2.2. Caractérisation enf égi as /4 \/ 7
2.2.1. Réponsea u \ / 7
2.2.2. Comporte / -~ J 8
2.2.3. Comportey ent en rampe limitée / _) 10
2.2.4. Comportf.. nt en profil trapézoidal de vitesse / N ») 11
2.2.5. Comportem&en balayage et en rampe / ~ 11
2.2.6. Compartementien balavac~ -+ profil trapézoidal def ‘*esse ! 12
2.2.7. Infl .ient d’action propor 'Jn\_, 12
2.2.8. Et ) 13

|

; ) ‘)\’)
\ N
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2 SUR RADAR (ERD200) : TP2-8_Cde-U_RPP Régulation de Position en Proportionnel

1. Prédéterminations / -
Rappel: Schéma blocs / - o
Consigne position Correcteurpropomk ) DapreSTP 'BO2" i

&0 [~ S®) - 01(
o +;<-\ on ; “)r\ ? ﬁ
o -K \\" (+t.p)A+1,.p) en )
Mesure position M(Po) /
| N / / }’l ,
Z“rd - gvec enra Ly
) dt -
Par transformation de Laplac 4qn -«ditions d'Heaviside: Q;, = % Ny 0 =POr

@ Fonction de transfe 'f‘le fermée Fg)= e(p) IC)

. s pe s 0o: 6
Soit en definitive: =N, \18:%5 NT(p) =3
T(p)
r

Oty _ 6. Kﬂu W

| £ .
Cip) p(1+1:1 p)(lf P)+6.Kayu 1+ o+ 1 +1p P2+ T1.12 p3 & KF ’ I_T)P)
Par |dent|f|cat|on/; a forse- proposee en posant _K-=6.K.ay.u
T, +7T
K :—I a =A a,=-——2] et - ;
] K y | ' Ko ’[ ’ Ko ) 0 / ) K
obtient le ua €guj.cion T g i — |
i S aons: P —>
o (142 =)@ o
Par identificatin. ~%a forme proposee , € ( Sy o 2)( D fen)
C'est un systéeme de 3 équations pou
ont été déterminées en TP "BO2"

“‘“U“ 6Raus™  oKauy C" | 1+a,p+a,p+afp’ |
Sion effec;/le roduit all dénominateur et
2§F :_ 28¢.1 +_: T2 o | B
OF w2 K, oz
On résout le systeme en choisissa,_ \ priori le ¢

= Pour |&r =0.5] Ie systény:le trois équations devjent

1 1 l‘EF 1 1+7
Q—+T =7~ Nt = | et o
O Kol D OF K

Si on divise la premieref — lent égale a la deuxic
On en déduit I'expressi ),

. R . . 1 /
On a ensuite un systgme de deux équatiogs: 4v|t, + T, + T = 7

T, (’Cl +71 rl T,
= ~T
h +12' (‘Cl+’[?2) et /F)TZ 2 11,1, ?
/
= Jbtenus en TP "BO2": \

26s eto, = 1,8 tr/(min. V)
52,3571 soit K, =K= =4,84 et 15 = 0,0026s

au“

dont la solutio

D'apreés les résultats
T, = 0,014 S T

of = 60,2rad/s K,

Page: 2/14
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<@ Fonction de transfert de précision gp)/C) / -
Ep _ %1 Em 1 Ep) _ _ pA+tp)(1+12p) £ ,
Cw  Cpy Oty 14k——u 8, - Cp  pruprnprek),

(1+71.p)(1+12.p) p

1.2. Comportement en régim o[atic)ue
@ Coefficient de transfert statique %0 \
Il suffit de faire p= 0 dans la fonctlon J ‘ﬂrt
K=y
Le domaine de validité est |mpos "-1 capacité de comptage Vi ¢
du compteur pour signaux en quadr‘mﬁv\”"lase qui délivre tent directeur:

la mesure numérique de position (voir TP "LP") e
7] Lesystemeest
ament &t n'y a pas d'influ

vacteristique de transfert. / 1M

Pour l'erreur statique: J&, =0

donc théoriquement précis statiq
de la bande proportionnelle sur la ¢

A

1.3. Comgort?n@ (égimes
dynamiques \ /

1.3.1. Régime /ominant

Le comportem e dynamique dépend
des pbles de sa e(’;ﬁm;%ansfert Ces poles

dépendent de valeur du coefficient d'action

proportlonn : - % -
D'apreés le ' < d'Evans (lieux de y
poles de F, lorsqle 2 I'oh fait varier K de 0f' . X les polés de la F.T.B.O.
on constt*e.que les § poles complexes cgijugués /
sont dgfminants par fapport au pole réel - ils Oles dela F.T.B.F. _
sonts’ < fuspr:s de l'origine. Yo
eg / 1 /
ite. ;= (1+ p pz> T 1+ ,m\'\ooows,pz
D'aprés I'application numériq ‘

Le pole ~urra étre négligé si I
On pourra donc admettre la /.. ““ide de VA

> Rep)

Soit, dans notre cas, pour & =0
2,5.(D|:

1/t > 5*(&r.F) est satis
la fonction de transfert en bf ucle /

1.3.2. Réponse da/'e cas d'une commfande en échelo/‘mc&t:’
Cop= A.uy ou Nest la fonction existence |

Opy1- +Xﬂ avec |x =ArcCos(&g)

. ~é 1_e—éF.wF.t
Soit Oy = 2) | I)(t) *

A condition gae le coeff|C|ent d'arfortissement soit inféri‘/ \

La réponse re (oscillations don r,.. uue Giminue avec le temps) avec une
S pssﬁ) osmllat))s

pulsation

=wF\/E
/ Y-
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MANUEL DE TRAVAUX PRATIQUES, DE NIVEAU 2 SUR RADAR (ERD200) :

TP2-8_Cde-U_RPP Régulation de Position en Proportionnel

& Domaine de validité:

at=0*, la mesure vaut 0 (car O¢+= 0) et lorsqu'on ap;)llque I'échelon de consigne A,

devient égal @ K.A. & condition gue cette valeur ne uepasse pas la valeur de saturaf on du r#
- |-Sr +Sr
-Sry <KA<+8r, soit [ —"<A<—M" )
K K
Or, puisque c'est une commande en tension et gle la tensiow. moteur est limitée &' _-+v{tension ngmina', il
.y N 24
faudra limité A alavaleur: A <. —=5° )
Pour & =0,5 SYSTE " IRDRE
- Temps de réponse é. 5% / Abaque du temps de réponse réduit.
Sur I'abaque des temps de réponse rédu = e . ;
i e j N I
on lit: —  trgy ~ —=0,083s : - S | et !
7 ‘} Tarmontixsenmert m ,/
- Dépassements ' g N ) l 1 il ii | /
1 A . [t ! ; | 1 | . |
Sur I'abaque des dépassements en valewg yan 2 S s P ; e
- - 1 T T il § h'4
relative, on lit: s - T S
- , . / = h | _| &
- Premier dépassement: |D,, ~0,15~ "5% o ‘1‘[‘\ 4
- Deuxiéme dépassement: |D,/~003 | o s L
Seul le premier dépasseme ~érieyr a s [ == iy Y Ranl
5% \ 3 B = B " }
On en déduit les dépassefents en val 1l L Jf
abSOIue - (l)— ! e - 0.7 ' ? :ute:?d‘amor:igselr;nt nl:m
- Premier dépassement:ID,, ~ 0iv. pﬂ » /
PN . = Abaque des dépassements trasit” res. )
- Deuxiéme dépass A.ﬁnt: D,, ~0,025(A/p) P i 7 .,;,Dd'y“.,;m‘m.‘ m
’ i e . -
. . T | (4
-Alluredelarg’ _ ..pyrelle N ﬁD
A I o
Orwy . D, ) s A xR\
= m £ N
........... /*p\ Y. ) ™
—=F-- = - i _}‘@
(VR PSRRI S — RS
_ 1 LAY
\ ]ﬁl ‘
\ : '
il P
‘5 \i/ B .
tpic D1 p'::emier dépassement
i/ (le plus grand) .

L’instant du premier maximu

= Etude de la stabilité

Le systéme étant du troisiem om&,
coefficient d'action proporfionnell
croisement de I'axe imagi
Si le systéme est juste i

Arg[FTBO ,, |= =

—

La valeur critique

noté tpic est égal a une

il peut devenir juste instable pour u
K. Ce risaue ~~*“confirmé par les li

~ (1otée Kc) qui coly ditace fonctionnerv[.. par gculiér est solution de:

. sortie régx

00z 00 004 4es [T ¥ I X

2mi période des osci 'an} tie soit :

X
solution de I'équation:
1

AT To

? osc

(O}

m\sc) =-T

_valeu culiére du
¥ d'Evans dennés précédemment;
. /7
- uca)SCillatiOHS entretenutaotée

— > — ARAN(t;. 05c) — ATAN(1,,
Y 4

1

facteur d'amortissement

[Freog,.,|- KO—E -1 =Koc=Tl L8 N _%
Lt ' 2 1+(T2-mosc)2 \ - Nl el
Application " rés les réf altats obtenus en TP, L rl=1),014S ; 2= 0,0026S et 0,=1,8 )
— — _ Tt _ 1 Tt o
Gose = T = C0p =1 = 4565~ B\kh 1 _ 42V
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@ Evaluation de I'amplitude des oscillations entretenues

Pour que lI'amplitude des oscillations soit bien stable, on choisit un coefficient Iegerp} “feurala
valeur critique. Les oscillations sont alors i 'Lces par les valeurs de saturatioif de Sr

Le signal Srg est donc alternatif sinusoidal ¢ am»™ 24V et de pulsation mg

Les amplitudes au niveau de la sortie 0 peuvew. _ae ca)ulees a partir delifonc _waansfert 6/§:¢

g: 6.0, o < 6.0u,.24

St Dose \/1+ ("'-1'(")osc)2 \/1+ (TZ'O‘)DSC)Z ,(Dosc V1+ (Tl'wosc)2
Si on choisit un coefficient K trész-nérm, le signal Sr¢se
déforme de plus en plus pour devér ~iqngl rectangulaire
d'amplitude +24V. \

2 passe bas, la sortid - restera sinusoidale

L.

I W, B

~V

Le processus se comportant co pour le calcul de

son amplitude, seul le fondamenta de/Sr(t?est a prendre en ¢

Amplitude du fondamental'- Sr(t) RPN /

rorn
L'augmentation de I'am 'fu _cillations au niveau de la sortie 6 ne sera§y : de l'ordre de 4/n soit de
I'ordre de 30% soit: 0 AX ) '279 =0,73°

1.3.3. Comporttw.  *ten recume harmonique é — j
@ Fonction de %&? égime harmonique établi /
On fait p=jo ¢ ns la fonction de transfert soit: 3
Jhu, 7KF / 1/ {7 >

c 1 - 4
o rTF) +jote) mﬁ} +j.2.z’;{(§)j](17\rf\l )
soit le nfuaule (rap 1t des amplltudes) - <
ent (déphasage de 6/
7 -5 S
(‘”J ] [2§F f 1+(r ) =—ATAN # ATAN(0)
o s

~t pour &=0,5

ATAI\J /7
@ Bande passante a -7 1B 3
Pour &-=0,5 ,
Sachant que 20.log(y2)= 3 bande passante 4 -3dB est obtenue par Iam) de (1— (u)? )2 +u?=2

soit en posant x =} — 1-2x+x*+A — %?-x-1=0 — x=1618
— U= J.,L{A.O)FIP / \
Vi \ '

¢ d'amortissement &/Loc m[eﬁur 40,707 soit (V2)/2 se produit le

En coordonnées réduites u= o/,

f-(upf +

@ Phénomen~ de résonance

phénomen der sonance (lesgpodul passe par un maxi um). /

Y

La pulsaf’ -~ nour 1 !le se pk .uit ce maximum (ny ,tee\nq) a'Rour expression: Jog = wp\/l— 28?2
Pour =0,707.0r 4 — Maximum =1 it 1,75 dB
Remarque: 2" imum est infini, le sysm:j .01 instable.
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TP2-8_Cde-U_RPP Régulation de Position en Proportionnel

Lieu de transfert dans le plan de Nyquist

7‘7

- pour =05 :
u Argument en rad Module/Kg
0 0 1
0,05 -0,050 1,0012
0,1 -0,100 1,004
05 -0,588 1,1094
0,707 -0,955 1,1547
1 -1,57 1
1,2 -1,920 0,782 Ia
1,5 -2,263 0,512
2 -2,551 0,27%°
5 -2,934 0 040N
10 -3,039 0,0100 \
100 -3,13 77701

On remarque que pour u=1

Lieux dans le plan de Bod
Diagramme des modules (

} |

(7/@3 on-~-in module relatif égal a 1 et un argu

1ppm,

r

|p||tudes)

Remarques:
Lorsque le coefficient d'amortissement
au voisinage de la pulsation propre es
Toutes les courbes des arguments pa

1.3.4. Comportement en ré

20*log(module)
; J\l; 88
o

?Am)

\’ perk de -12 dB/octave
7 Lu -40 dB/décade

ote commune de

.vec échelle log

@ Expression de la réponse
Cyhp= V.t.ugy ou

Soit

Par transformée invers

Brpy = —[t————

n

Orepy =

2.

Of

Of ’1 - éF
avec y = ArcCog ;) o

Y-

@ Expression de

gy = C —

NG

&1 =

“ral

2e

Aimt_,oo [C(t) -

Page manuel "Extraits de comptes rendus de TPs'

O1(v]

Dép

:minue, le maximum
& rapide
*°ala pulsatlon propre (& u=1).

e de ram

st la fonction existenc

\ avec Kg —)'— 1

A a-90°

ts (déphasages)

] C(p)——
,-\nure e

N

;e —5F Ft(sm(wp ’ t+x>

|

—

_wFV
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u avec échelle lo
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module augmente et IaWe phase
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7
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2. EXPERIMENTATIONS ET EXPLOITATIONS B

2.1. Caractérisation en réqinéf/_.. ue
Relevé de la caractéristique de transﬁy QLa\Tque 3 /

< Tableau de mesure et calcul de I'errey’ statique notee &s: \

- ° ’ -
consigne C en -90 45 L%\ 7 2 [ 10 20 45 90
0,01

S
q

o P K

Position fr en* 00 | -as0f | 2001 | Ho | 199 ~ | 2001 45 89,99
F 4
Ecart & en- 0 0,51\ o]0 -0,01 -oc( 0 e 0 0,01
& Caractéristiques de transfe(statique: 0r=1(C) @ Qaractéristiques de prég.sion statique: &= f
o 100 — (C
5| g9 | N y/00993x od
s o N -~ %
:g o0 7 \“\ N Y J
o
- ; __4 / 9 Consigne en °
/ Consigne en ° | _|—— - | ' m
-100  -80 -60 -40 (0] 40 60 (0] 100 -100 -TQ -(TO -40 - 40 0 0 100
K |7 2
_‘-4'97\ 99

D ¢
> S Db

> D

D D
~
S

-
T
~

s

Wej -Co. Ceze erreur statique est due au

On constate urjzéreur statigye de valeur aléatoire, dans la p

frottement sec '\in'est pas compensé a100%. , .

. , . ) o
2.2. Ca/,.““. isation en régim®™ )
2.2.1. B'inonse Ain échelon con{int B ~

& EXx -‘I’If'5°l’lta
Pour £ K2 72 5,5 V/° pour obtenj

/
, - abilité imposé ,
*~~v. Radar CONFIGURATION:&onsigne: Ec| =0.00"Val. C=00° Retard =0.100s
Correcteur: PIDP £
. Processus: , Mesure Pos nsion, G = 0.6 V siN>0;=-0.6 V si N<0
Mode : Boude Fermée, en Position ~
# + —/
y | On vérifie la précision statique —
s -\J I position rejoint la consigne — Kgg =1 J

0.102s
219V

/\

1 1
_ l’)epasse
Temps de réponse a
Courbe:position [~ bli % 21
7s /J

On vérifie qu'il gfy | w2007
a pas saturation du
régulate { ’ =
Sr < 24 \hlt ¢ | On vérifie que le
'4nafsement relatif soit
Dy =15%
’ 118
(s)
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@ Exploitation Ea
Le dépassement voisin de 15% conduit a un coefficient d’amortissement & = 0,5
La pulsation propre or peut étre déduite :

_/ _ 3626 _ (o

J,057.J'1-0,52 0,057

— de la valeur du paramétre tyic wp =

— du temps de réponse a 5% trss Wg =

Résultats conformes aux prédéterminations. ) \
On pourrait donc admettre la fonction de transf "m Fopy = 1 Y

" j ,
2.2.2. Comportement en régime wﬁl\
@ Expérimentations
On excite le systeme par une comman + CM sin(o. t)

— Mode commande "Sinus" avec: _)/aleur C=Co= “ayenne,
alltyde =Cmw=25° I ampli “nosante §inuso'|'dale,

- Essai n°1 A la pulsation prop '-D ~wradls —> F=w/2.x=10,3Hz (Alapuls

Processus: Asserv. Radar CONFIG Z!ON: Consig Valeur Repos =0.00 °,Val. C=0.00 °, A g
Correcteur: . sPosition K1=1.00, K2=5.500 V/°
Processus: sure Position, Moteur CC, Commande en tensi
Mode : Boucle Fermée, en Position

= AN DAAL L r
PN VL
NI

=" Ceae =10 BN H7 Refard =0.000 s 4

r”\- 214

R /‘
\ 7 '} p narmonique
\- - ) ‘r";ﬂ;\;ctﬁ; i o /
| | J _.4 ® " Eg, ost
| | i Entrée E = Consigne
_a pulsation est bien la pulsation prop! iaS= plisition
0.

\ rad/s /
¥ —— 7
P i [1 [ des valeurs moyennes
£ 1s .. Inay. rminé!
A comparer avec valeurg  rédéterminées: , _
Rapport des amplituded” ~ — =OK. | Rapfort des amplitudes 052 .
, _ v I T(I 0) | =1.005 = 0.05 dB
Déphasage =-9 .
Déphasage j
| T Py = 95 °= 165 rad b 7
354s

RN R ccan = P
) TN T LD

/MR MY [ YN

15h 07 mn, 16 Septemby ~-U_BFPos_Cor-P_Qsi=05_Sin W—\A( ~
/\ / -

-~ {)
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- Essai n°2  Pour @ = 2*wr = 130 rad/s

— F=@/2.7=20,6 Hz (Une octave au d

Processus: Asserv. Radar

Mode : Boucle Fermée, en Position

Correcteul
Processus:

mition, Moteur CC, Commande en tension, Gi = 0.6 V si N>0;

r: ?msition K1=1.00, K2=5.500 V/°
, Me:

CONFIGURATION: Consigne: Sinus, Valeur Repos =0.00 °,Val. C=0.00 °, Ampl.=2.50 °, Freq.=21.01 Hz R

4=0.000s
).6 Vsi N<O

position
Consigne

- Essai

1
M

A |a ply'sation de résonnanc
~cedius: Asser] Radar
0 -ermée, en Position

/

—

0.

AL

.

IPH

:F/

AL
N ’\I ’< VAN
A I\

2 E= Consigne
a= position

rad/s

On reléve IN?I dedamplitudes : 0,274 |1

1 A |

1 | rA
7

| AW I

/

) 5

/‘!‘\Q\"L

“ releve leY.éphasage -165°

/~

Rapport des valeurs moyennes
~éterminé!

> amplitudes
' =-11.24 dB

~

\\

Ty

0.318s
-2.49°

)

U

.
= \

024

027

029

T mn, 16)september 2022 |

Nom fichier:

4

CONFIGURATIO

Pro

= WF \/(

1e-U_BFPos_Cor-P_Qsi=t

_Sin-W=2WF

~___.-{.65=46rad/s

“raleul cpos =0.00 °,Val. C=0.00 °, Ampl.=2.50 °, Freq.= 7.24 Hz Retard =04 0's

posiion ]
Consigne

K1=1.00, K2=5.500 V/°

Moteur CC, Co}nande entension, Gi = 0.6 V si N>0; =-y\/ si N<O

305

[

On est biep a

ation de résonanc

\

/ T

®
E(ﬂ)

Entrée E =
Sortie S=

16rad/s | —

1 L

[l

A

¥ 4
03125 7 P
[\

. YA\ .
\ L4 ’.r | s
0.331s "

2'{?7 ° Relevés en régime harm 'que/ )

S
=—mavecp=j ®

= 46.3) rad/s

ot 1
"'lrl.nwéﬁﬁfe_si

i
f

leve le rapport des amplitudes : 1,146 I\ am /
I Ray® _.sdesampli
A I N VD L
~age
: -50° - > °= 088 rad J
/
T | 1 R | 1 083

S

\

\

|“.
A

15h

tember 2022 | | Nom fichier: ERD200_MCC_Cde-U_BFPos_Cor-P_Qsi=05_Sin-W=WR
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@ Exploitations Ea
- Essai n°1 a la pulsation propre o = wg = 65 rad/s
On constate que le déphasage est un peu supérieur a celui prédét<.iiiné. En fait le systéme est d’ordre 3 't la con
non dominante (tF <# 12=0,0026s) a une petite influence sur f2 dépa/ * @daar = -ATAN(TF.0)) T

“woF = 13) rad/s
_, %€ qui est Vék
En fait le systéme est d’ordre 3 et

- Essai n°1 a la pulsation double (pour u=2)
D’aprés les prédéterminations, si &r=0,5 le rapport des amytitudes doits,0ir 0,273 (quasiment -
expérimentalement et le déphasage -2,55 rad=-146°. Or ¢ ~léve -165°

Comme pour I’essai n°1, on constate que le déphasage £s ~upépieur a celui prédétermi
la constante de temps non dominante (tr <# 12) a unef.tite in sur le déphasage
@daaF = -ATAN(TF.00) = -A?N(0,00ZG.Z.GS =-0,326 rad = -18,7°

Donc: -146-18,7 = 164,7° ce qui corroborent le ot expérimental. Y J
rd
- Essai n°3 a la pulsation de résonnance (pour% 0=0.707.0F =461
D’aprés les prédéterminations, si &=0,5 le rapport des amplitufies doit valoir 1,15 (soj# +1,2dB) , ce qui est vérifi
expérimentalement et le déphasage -0,955 rad%_ ™~ " ~" ~- ~~ “eleve -50°
. . . . ~ 1
On pourrait donc compléter la fonction de tr ﬂWrt@prochee : F ) v
1 +'_<+E) (1+0,0026.p)

2.2.3. Comportement en rzt...  limitée

Le systeme est excité par une consigy’ 1’ex
Cwn= V.tuy eton étudie I’évolu la position 071
Avec uw — la fonction « existgnce »
V=30tr/min  — la pegie de la rampeYyen fait commande en éch
Valeur C = 45° — Valf 'imite Cwmax

y i ’
CONFIGURA’ \: Consigne: Rampe, Valeur Repos =0.00 °,Val. C=45.00 °, Val. V=30.00 tr/mfi tard =048 0's
Correcteur: PIDPosition K1=1.00, K2=5.500 V/*
Processus: , Mesure Position, Moteur CC, Commande en tension, Gi = 0.6 V sitggs --0.6 V si N<0O
Mode : Boucle Fermé ‘OSI[IDn
o )
4169 3415

@ Expérimentation

Processus: Asserv. Rada

=1 Lo, )
| —
— 2= f/
On relév ane“survntesseJ \‘\ A ;

N

—]
sz ;i S On vérifie que la con
1 " |30-28timn [T W 1 s’arréte a Cyax = 45°
H /K \ Y 2 /

’) — . e oA
On vérifie que la vitefh .o
déplacement vaut bieng J tr/min |
',r" ! OrT'reléve le temps de montées
J,-‘ tm=10,353-0,103=0,25 s
. | / —)
= || /4 T
! =-----—J On reléve /L ~~aur de tral 1 €r=3,14°
/ - -

ﬁ / o, WY SN SN S | ——
C - 7
1
;—l o \._/ T T s ., . °
1 reléve Derreur giaxi négative : Eyax-= ??
On reléve I’erreyd maxi posittre = £- ] _ —_—
d 038 045 051 06t
/)
,uu7|VI7 .de-U_BFPos_Cor-P_Rampe-30rpm “

< Exploitation

D’aprés I’ouvrage cité en référence?, I’elgeursou écart tend vers upe c\mfﬂh*" “ppelée « Erreur de

1 360 - z
=30.—. —-3" Ce yui corrobore le relevé
6.k.ay 60 ' 6.5/5.1,8

trainage » et notéef o capression e =

y 4

expérimental (e1/ esure 14)) -
“mum d =4,07° SoitAn d‘épaSS)m nt de 1’écart =0,94° soit 30%

. dis ~a -~ distance 45
tre vérifiéfar :  vitesse = — =———=—+=0,25s

t, = —
t mbs\ vitesse 30_

Ouvrage : € Automatique : Régulations et ASservissements » Auteurs : T. Hans P. Guyénot Editions : Lavoisier -Hermes

Le temps de
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2.2.4. Comportement en profil trapézoidal de vitesse e

Idem 2.2.3 mais en plus on contréle I’accélération et la ’célération : Valeur A= 10 tr/s? — Va}f ar Ac@‘/
< Expérimentation

Processus: Asserv. Radar

CONFIGURATION: Consigne: Prof.Trap., aleurReV 00°, Val. V=30.00 tr/mn, Val. Acc=10.00000 tr/s?Retard =0.1
Correcteur: PIDPositift K1=
Processus: , Mesure P ,ummande tension, Gi = 0.6 V si N>0; =-0.6 V/ si N<O

Mode : Boucle Fermée, en Position

B e Gw

>'-’\ / | \
S osoog "
"‘9‘7{\ o | ﬂ/\
/J
|
00285 \ - > Y 4
0.08°
N e el
Q20 ) EALTFA: Wy ¥
dan a0
14 h 39 mrts Tﬁ Wm,mcc,cae-U,BFPos,Cor-P,Prom-Tra 39%
o 7
< Exploitatio
Tableau compargtif -
\ [ o™ T emaxs EMax- Survitesse | tmontee /
Comman ° 4,07° -~ 0,255
Comma; coproniy | 316° | 389 -055° | 33 88s_|
La commande en profi trapézoidal permet de g*.ninu rreurs maximles et la survitesse. Pg. contre fn “ips de
montée eg” augmenté. LY contrdle des accélégf dons dimify ° Jbits par les transmissi~ns
\ . —
2.2. ‘ﬂogament en balay
Le systéme est € /
& Expérimentation /
Processus: Asserv. Radar cbalayag ValeurRep 45.00 °,val. C=45.00 *, Val. V=30.00 tr/mn Retard =0.100 -
Mode : Boucle Fermée, en Position cslnon Mo(eurCC C mande en tension, G = 0.6 V si N=0; =-0.6 V si N<0 )
= Lrteremr

w ~ \\\_
1.150 s |
b\ IV AN —m\

On vérifie que la vitessey
deplacement vaut bien +30 . mawj \\ / . Wi
i VP W S A S S AN
/ 09665 / : ° o
SN T A i

§>
g

DN

mEE 2 \ [ /i / N
On r/ 've I’erreur de trainage :
} eT =3,11°,
— Pt 5612 3052

1 \/m v X i

]'Nom fichier: ERD200_MCC_Cde-! u_’ S0s_Cor_P_Qsi= 05‘ Aayage

.té en référf ice, Ierreur ou écar, 4\ ers uf e constante appelée « Erreur de trainage »
" _e qui corrobore le relevé expérimental.

et notCe €1

L’erreur de positio sar rapport a la con31gne ne depa se pas 5°.
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2.2.6. Comportement en balayage et en profil trapézoidal de vitesse e

Le systéme est excité par une consigne alternative, en profil.
@ Expérimentation -
Processus: Asserv. Radar CONFIGURATION: Consigne: Prof. Trap. avec ayage,\/}l»/ 0°,Val. C=45.00 °, Val. V=30.00 tr/mn,Val. Acc=10.00!
Correcteur: PIDPosition KI§ * 00, K
Processus: , Mesure Position umandeen §sion, Gi = 0.6 V si N>0; =-0.6 V si N<0
Mode : Boucle Fermée, en Position » K )

y trim
— 4733 3804

s -
: 3 7
: I I\ |
o i I
1297s \
__\ 3388 \ 378 3048

‘ul S \C

] 1\\ N
|

v 12825
N TToiss A3

N
=

1488

2244

CECNCRRY | TA— 4 -  — - -30.00

\

058 017 09 115 134

3756

rs
1h36 M NRA- 022 l Nom fichier ERD200_MCC_Cde-l_BFPos_Cor-PRT_Rampe

@ Exploitation f ; 4 -~ .
Tableau compg! aiif / ) \
i / - | Survit
-13,7 S

_| € EMax+ EMax- Survj o
Command “am -, 3, 4,94° -4,79° 32tr] . i
S e

37 375 -3,77°

w

/min 111s

Comman

2.2.7. Influence de la valeur du c/ efficient d’action piysportionnelle
@ Expérimentation

Comparaison de courbes de réponse, * Asserv. Radar j
° - i n°2,
X C 3 g
posiion 09 7 4 Cenelon constan{ | Echan constan
Consigne Val. Repos = . s =,
53 A\
- 1= 4.00 ° Regtard =
0.100 -
5 / Correcteur: rPID
Position "
.0 \ \ / \ / =1 Ki=1.00
10 inc/® K2 =8.000 inc/®
V\ prgcesus
[ Tesure Position
30 / \ [ \ Moteur CC
i Cde en tension
Crsi = 0.7 V si N>
l =-0.7 Vsi N90
sz It
25 ) k=keritique B
/ - k=12 esaingl Essain’d
[ -4
s Y Echelon constan] | Echelon constan
8 \al. Repos = Val. Repos =
rs p .00 ° 0.00 °
. K y 4 . A val.C= Val. c =
Une ~entation du coefficient on proportionnelle permet } —9 490 Retard = | | .00 * Retard =
— de diff .uer le Temps de réponse tendf «e la réponse n’est pas trop/ | \ Correctaur: PID. | |Correctur: PID
- . S . . t t
oscillaf re (dépassement inférigur a 5%}ymais dans le cas contraire de Il Dt O A e
;nter Processus: Processus:
b ’ Mesure Position | | Mesure Position
A ~ g A 1. M cc M cc
ndre le sy! instable sif  aleur dépasse une valeur dif: \ ot O on | [t O
Crsi = 0.7 Vsi N>0 |Crsi = 0.6 V si N>(
—_— =-0.7 Vsi N90 =-0.6 Vsi N90
0.19 0.22 0.26 ?.SISG
[17.1 06 mn, 10 At duence du coefficient d'action proportionnelle ') ]
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b

2.2.8. Etude de la stabilité
Recherche de la juste instabilité :

ke =39,5

kcrmque

On reléve la valeur du coefficient d’action proporti

aelle critique :

nal de sortie du
ormé. Il reste

“ahli, le sign,
Q d

7o -
—
& Experimentation «
Processus: Asserv. Radar CONFIGURATION: Consigne: Qﬁ =0.00 °,Val. C=2.00 ° Retard =0.100 5
Correcteur! K2y 39.500 VF
) . Processus: | Moteura Commande en tension, Gi = 0.6 V si N>0; =-0.6 V si
Mode : Boucle Fermée, en Position
V.
7 ) F
E T
_‘ \ ).426 s e
ﬂ [ L "l Sov Il\
t 0.448 T——' 2
|14 /
/\ \ f\ n N 259 152
AT \
's r\ N

j

et reste cantonné
Jration +- 24V

—

7]

N

NI,
L
On peut calculerf. rt des anmlitudes : B— >
(2,61-13 /(2% " 0255 e
On vérifie bien ~ rap).c.cestpien égal a 1/k. e J ‘
236V k Lesi
L — I

032

— le gai ~st bign égal a 1
‘%u IR

000 013 019

opposition de phase avec le signal de

056

| image de la position est en

sortie du régulateur

5er

©)

@ “st2022 ] [ Nom fichier:ERD200_MCC_Cde-U_BFPo. ﬁnmable ” ]
Al Ul
\— v . P
/ | .
\ 1 | I -
N 7 1.070s
\ - /@ e R
\ ‘ “~rde dd8 oscillations : Te. = ?276 0,0397 s
| Juit la pulsation : ®es = 1 f\ y

Processus: Asserv. Radar

*! Consigne: Echelon constant, Valeur Repos =0.00 °, VaI”Z 00 °Retard =0.100's
~recteur: PIDPosition K1=1.00, K2=65.000 V/*

Mode : Boucle Fermée, en Position

quen&on(} 0.6 Vi N>0; =-0.6 V/si N<O \
—

=, Mesure Position, Moteur CC, Commande

sVl
i
A

V N LT
bt N [
A
N 1Y o

Le sig
est cal é, limi

| dle sortie régulateur
té a +- 24v

|
i

Y

051

0t ’

17h17 mn, 1

2022 [ Nom fichier:ERD200_MCC_Cde-U_BFPos_Cor-P_k=kMax_Instable
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@ Exploitation E
Si on compare les résultats expérimentaux aux prédéterminations, on avait obtenu :
®osc = 165 rad/s et ke =42 -

Dans les prédéterminations, on a n’a pas tenu comj te o gulateur est de type «
(synthétisé par la carte a micro-processeur)

On peut configuer ou connaitre la période d’échintillonnag_de la fonction de cg® -.éon :
‘Cliquer ‘ sur « Configuer » puis « Echan/ -nnage... » puis « Régulateur/ «terne » T =3
Cette opération d’échantillonnage est déstabjisa =lle crée un retard puyf’  2lué a Te/2

Qui crée un déphasage : ¢ = -(Te/2).0
Le calcul de la pulsation des oscillationz/ “4e mosc €St solution de la cong'iti "e, soity
l’équation . AI’g(O(Jw)) = -7t/2-Atan(T1. 0SC ‘s ’COosc) —(Te/2).®osc ’ _/7 I’ad/S
On reléve I’amplitude des oscillationsgan réoime ivste instable (pour K=Keritique):

Or = 2’61;1'39 =0,61° ce 1U|7uwybore la valeur pré ~ée (0,57°
On releve I’amplitude des oscillations en régime largement instablg ( =) 2

07 = 275°128 ~e qui corrobore les prédétermination : 2 *4/n=0,77°)

=0
2
La pulsation des oscillations a/~ »

-

Y ﬂ) 3-)
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Langue : Frangais
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% Didacticiel gratuit « D_CCA_Eval » By )

Objet —/ /

Le logiciel « D_CCA» permet le Contréle et la Co - d’Apylications développégs par =t
Didalab dans le domaine des régulations et asservj ,se—r'nents\ \

~ants d'essais

| —

Le logiciel « D_CCA _Eval » a deux objectifs : 7
% Evaluer les possibilités du logiciel «& CCA» exploitations d’enr
expérimentaux, préalablement effectués sur Jos applications « Didalab » et ce, 5
% reproduire les exploitations -is  expérimentaux et de firoto Hag  #
développées dans I'ouvrage « Automatique : ‘~n4 et asservissementj icrit par T.
Guyénot, ouvrage &dités aux éditions « Lavoisier ».

Téchargement : \/ !

www.didalab . fr/ « /
DIDALAB : Mas™

/

A partir du site :

Dans le menu « LE CATALOGUE
enfin sur l'icone de téléch
>
Une Version d'évaluation gratuite =D cc

argel T .
l LE CATALOGUE GENERAL I
s s IAutomatique) est téléchargeable sur notre site!
[ Automatique \ DCCA.

Présentation :

/C iquer' sur « GENIE ELECTRIQUE » puis sul « Automatique » et

y

rile Commande dans le domaine de
.ouvrir tout le potentiel pédagoegique de

N Le menu « Livr'e » B o _A Evaluation...

~ icone pour Exécuter.. @ Hide

Jus de puissance  Prowolypage rapide

jesemens” (1. Hans/P. Guyénot Ediions Lave Jer)| i
a B3R Exercice 5-1 : denfication expérimentale dun servo mécarisme

B \f.‘i! Expérimerfizion en boucke ouverte du syséme "IAPV" (Ré
j/\f" Quesdon 2 - Réponse & un échelon constant

j/\f" Quesdon 3 - Réponse & une excialion sinusoid

a S Exerm’ Correcson P, I, PI, PD d'un servo-mécanisme,

xpérimentaion en boude fermée du sysiéme "A

28 15-2 - Etude d'une régulation de niveau dea Automathue :

" Expérmentsons en boudk owvere du ‘e Rét ER l'égulaﬁoﬂs et

~ Expérimentaions en bouck ermée du T de Rét ERDOOS asservissements
*

(=28 B Ouvrage "Régquiatons e,

| wipulsaion prop! ) Thierry Hans - Fierre Guyénot

~R050)

Excercice 16 : Prootypage dune réguiaton de ar

” Expérimentaion en boudeouverladu (Rét ERD540) en e de same|
u-_w- Réponse 4 I quesion §

il Réponse aux quesions 7 &8

Wall. Réponse aux quesions 0 et | “’___—\ Cours - Applica

l L
—— I

/9;7
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— Le menu « Servomécanismes » Livre  Servomscanismes Réguisions lecrorique de pui Proiiypage rapide

niafons sur se mes
; Expérimeniaions sur be syseme "IAPV(Infreducton aux Asservissemer] fesse ef Py
= -

y “ieau Bacs2 43
= de iy 1w Bac +3 et+ (Domaine échandlonné -> Numérique

perimenizions 2.r le sysEme "SyNum” (Syséme d éude de servomécanisiig
EE% {Veau Bac +2¢t+3 (Domaine coninu)
: [ TPSWe riveau Bac+3 et+ (Domaine échantion
* BE Expérivenaions sur ke syséme "AxNun’ (A Numéri
& 7P de riveau Bac +2 ei+3 (Domaing condn
TPs de niveau Bac +3 et+ (Domaine &cha “rque ->en 7’
rimentaions sur ke sysiéme "RAMI® (Robat A 3 ER

Numérique -» en "z
{Rét ERD150)

— Le menu « Régulations »

Las régulations da processus didactiques.
DitaTergabnctuibel DO omeTILES o

o -

Expérimentadons sur le sysiéme "Débit et empéraiure dair”  Réf ERD54D
S Reguiston de débt dar

&

2nque ->en "z’

ns le ine coninu ]

iveau d'eau” R&f ERDOOS

Vi

4" Réf ERDS60

B ‘;. Expérimentasons sur le sysiéme
: ‘,_x‘:'. Réquision de débit deau
- g, Réquiaion de de riveau deau
~igdons sur ke syzéme "DEbi/ py
40N de pression dair

A -

/4
— Le men. <@%¢:e§ssance»

Y-

<artissals da puissanca didactiques

s 1 AP

B avec hacheur 4 quadrants (Rét EF560)
B Manuels de TPs
- Ex;#nenﬂons en boucle ouverie

" iason de viiesse dans le domaine confinu
guiadon de vissse dans le domaine échandlongé

— Le menu « Prototypage r

e rapide

Prototypage rapide

J

& -> Numérique -> en’z” -
ihempérature d'air  (Réf ERDB40) [ s e

B Manusis d2 TPs
(555728 Dans le domaine coffanu
e é?ﬂ-s- Dans le domaine échandloné > Numérique -> en 'z’
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