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Compte rendu

TP d'asservissements
sur systéme ERS218

TP N° 4

Réf: TP4_S218 RVPI_Compte-rendu.word

ETUDE EN BOUCLE FERMEE, EN VITESSE AVEC
CORRECTION PROPORTIONNELLE+INTEGRALE

Réf: RVPI

— Etude suivant l'interface de puissance d'alimentation moteur
— Avec charge mécanique de type frottement visqueux
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Référence manuel: ERS218 040 COMPTE RENDU

PREDETERMINATIONS

1.1. Schéma blocs et fonction de transfert en boucle fermée

@ Rappel du schéma blocs en variation

Fonction de transfert du processus

_ Correcteur Proportionnel + Intégral Voir les TPs "BO1" et 'BO2"
Consigne vitesse L ’ S - o e IR¢
ACp 4 A\ &0 | k(1 +T.p) ASw) T () R
(tr/min) ’\A (tr/min) T,.p A ou % (p) (en tr/min)
Mesure vitesse i AM(p
s (tr/min W e
........... Coefficient

Remarque: w=1p
- L'unité du signal Sr) dépend de l'interface de puissance: i

— en ampeéres (A) si l'interface est de type "c
— en % (par rapport a la tension d’alimentation N l'interfa
tension".

- De méme pour l'expression de la fonction de transfert du processus n

AN(p)

—>
(en tr/min)

@ Expression de la fonction de transfert en boucle fe

Expression du coefficient
Il suffit de faire p = 0 dans

Coefficient
directeur: Kr

T= o pour une command F c

Soit pour une command
N k.o

NMin: - (I.SI‘M

C 7 (kan,)

Si la sortie du régulateur Bande proportionnelle

?8

v
O

L'erreur statique est nulle si on reste
dans la bande proportionnelle du
régulateur.

Page: 3/16



MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218 TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

1.3. Comportement en régime dynamique

1.3.1. Etude dans le cas d’'une commande en courant du moteur

@ Fonction de transfert en boucle fermée approchee ANy a

Si on admet en premiére approximation que le modéle dominant en AST (1) - (1+1.p)(1+1,.p)
boucle ouverte est une fonction du deuxieme ordre décomposable :

Si on choisit la constante de temps d'intégration Ti =1 AN, koo (1+T.p)
(Méthode de la compensation de la constante de temps dominante) O = At TTopA+t.p)A+ 1)

On peut simplifier la fonction de transfert de boucle ouverte globale
La fonction de transfert en boucle fermée, valable également pour

des variations autour du point de repos, devient:
ka

_AMNp) _ _meGrup  _ ka 1
(Dl k.o T Ti12. 2
ACp)y T reos T ka+1,.p.(1+71,. p) 1+ tp+=o2p

Soit par identification: Kg=—=1 wp= Tk': &p = \/*
1.2

@ Réglage du correcteur (choix de la valeur du coefficient k)
Si on souhaite une réponse a un échelon constant la plus rapide possible sans
(D’aprés ouvrage cité en référence?)

Ce quientraine: k= et wp= L

4.00 T, 2.1,

@ Application numérique

D’aprés les résultats obtenu lors du TP
« BO1 »
o= 646 tr/min/A 11=0,408s et 12=0,0343

p t
@ Réponse a une variation de traso
échelon échelon constant d’z
notée « AC »
La valeur choisie pour le cof ES TENPS DE REPONSE REDUITS:
d’amortissement & =1 ent
trw, FEHh l
500 I I 1!
H ] i
200 L ' f
100 i | /A
50 I ,
/
2 < id
|
oL L )4
. b) ~ bl ! /I i z
d entraine qu’en tr.or=5 FS < < -
80i 'l a la pulsation propre I’# :
OF, Ie ras amplitude sera égal a : ? AT ;
: e > | B
0.01 003005 0.0 03 05 L 1 2 345710 2

et le déphasage sera égal a -m/2.

Facteur d'amertissement

1 Ouvrage « Automatique : régulations et asservissements » De T. Hans et P. Guyénot » aux éditions Lavoisier-Hermés : Chapitre 6
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Référence manuel: ERS218 040 COMPTE RENDU

@ Réponse a une excitation en rampe de pente

notée « V »

Dans ce cas la consigne a pour expression :
Co=V.ituy 1 ¢ -V

(p) D

D’aprés 1’ouvrage cité en référence?, I’erreur de

trainage peut étre exprimée :

— a partir des éléments caractéristiques en BO

Vv VT
K. o py. 04 B k.o py,

— a partir des éléments caractéristiques en BF

er = Y28, AN fer =0136*
T o

e =

1.3.2. Etude dans le cas d’'une commande en tension du mots

& Fonction de transfert en boucle fermée approchée ’
Si on admet en premiére approximation que le modéle dominan
boucle ouverte est une fonction du deuxieme ordre décomposable :
Si on choisit la constante de temps d'intégration Ti=

On peut simplifier la fonction de transfert de boucle ouverte globale
La fonction de transfert en boucle fermée, valable égaleme
des variations autour du point de repos, devient :

k.oy

— _AN@p) _ Tp(+ip) — k.ay — 1 — k. Uy
®) ™ ac) 1+% k.o +T.p.(1+T.p) LHp _ Tp.(1 tT. p) 3
tion de transfert est a identifier
) e canonique.
Soit par identification: Kg = o= 1 wp ® K
v =
2
1128, Py P
QIS (01

& Réglage du correcteur (c
Si on souhaite une réponse a u tant un dépassement relatif de 15% dépassement,
il faut choisir :

ke =1/, =03

ES DEPRSSENENTS REDUITS:

AfFA - T T Tl
en referencez L %V\U\\ m= numercldu uepassemenr H
Ce gui entraine ; BN NN VRN RN
5 l\k\\\\\u\\ N N ‘ '
i . lf . \‘\\\1‘\\‘\‘\‘\“\ SR T : |
Application numériqu 3 l‘\\\\“\x\ (i
D’aprés les résultats obten — i\‘\l\J\\ \ \\\ - ¥
L ! 3 !
« BO2 » _? I \\\\\\\x 2N
e | | !X\‘%\‘\\\a N
A NCAYARL WA WA VIR ¥
- ; LAY LI W A
RN \\1 \\ \\‘\\ " \\\t N\ A\
) ] AN AVERE 251
P S SRR A MR AVR B SN
: i A\ YR W VA D ¥ AY Y
SRR SRS W WA W B AV E P
L L L W R VA A W
) L B hvAvR R M
5T 3 AV A BLEAH
'} ﬁw‘ﬁvf ATy

7 i ] 7 = - O : premier et pius grand :

réponse pSeudo periodique (sans .0 dipasiement ransiore \ \\‘\\
dépassement), avec une pente nulle a 01 AT 3 1
’origine. Ry

En régime final, la mesure rejoint la consigne « A »

2 Ouvrage « Automatique : régulations et asservissements » De T. Hans et P. Guyénot » aux éditions Lavoisier-Hermes
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218 TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

Le dépassement relatif sera normalement de 15%
Le temps de réponse a 5% a pour expression trasw = 5/0F — |ts=0, = 0,34 5|

@ Réponse en régime harmonique a la pulsation particuliére © = o
La valeur choisie pour le coefficient d’amortissement & = 0,5 entraine qu’en régime harmonique et a la

pulsation propre wr, le rapport des amplitude sera égal a :  |Ke/(2.&¢) = 1

et le déphasage sera égal a -n/2.
@ Réponse a une excitation en rampe de pente notée « V »
Les résultats donnés précédemment sont applicables

— a partir des éléments caractéristiquesen BO: — gr=——=
Kooy ly.00 k.o,
\ . 1z i ) V2E _V
— a partir des éléments caractéristiques en BF : > gr=_— ==
F F

AN : [er =0,051*

2. ETUDE AVEC COMMANDE DU MOTEL’EN

2.1. Comportement en régime statigue
Tableau des relevés

C N
(en tr/min) | (en tr/min)
300 295 La valeur de saturation
500 500 est toujours la méme
1000 1000 Nwmax = 2460 tr/min =
1500 1505 e
2000 2000 J Dans la partie linéai o
2300 2300 lavi e est égﬂ'E g
2400 2400 con
- 0
2500 2460 On dlt teme 0 250 500 750 1000 1250 1500 1750 2000 2250 2500 2750 3000
3000 2460 est pre ent Consigne (en tr/min)
2.2. Comportemen réegim ue
2.2.1 MRéponse jon de consigne en échelon constant
— es valeurs
Pracessas: | [com irCo g = 500 trin, Vel C = L000 frivae Betard =0 200 5
e quadsants o OO 7 1 015 Ao
Mode: Boucle Fermée, en Vitesse .
Coosigen T T : el
e i | Cet essai a été réalisé avec k = k2 = 0,005 A/tr/min 1= 0,41s

P : . s 'k 520
i ] 1996 el \

La mesure rejoint la
consigne en régime final.
L'erreur statique est nulle

< Tereps e répames
trseg = 0,390 8

------------------- On peut la déterminer également a “
partir de la valeur de trass

=12,8rad/s

O =

Ersos

0.00 L83 0.7 0.40 0.54 0.67 0.80 084 Loy 111 134 (5)

Date 10 % 18 mn. 26 February 2016 | | Nom fichier: ERS218 BFPL Cdel Ec_500-1000 |
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Référence manuel: ERS218 040 COMPTE RENDU

2.22. Réponse en régime sinusoidal a la pulsation propre w = We

Processus: CONFIGURATION: Consigne: Soves, Valew Fepos = 200 1xfon, Val. =200 trhvm, Amapd =400 tfvn, Freg.= 235 He Reted =000 5
Correcteur: PIDVitesse 1= 100, Ti= 0 41 5, 2= 0004 At
Hacheur 4 quadrants | e Processias Mestss e, -Miaois O, Comand o comnt
— Charge Rediis - Fesmé, Bane 10W
; / i
e i i ; : i : 5 i/ AN |
[T H H
- E 13825 F=255Hz - w=16rad/s = of
e 0B tfmn [y . . .
] i C’est bien la pulsation calculée
;o : : précédemment

Rdevt:._i en régime harmoniquée

[ P (] B : H
Tigy == aed p = : H ' )
[ T [} Erp el SO SOTTTTT [T 3 TN L ) T,

Entrée E = Consigne
Sortie 3 = Mesure
[Rapport des valeurs moyennes |

T(ry=0.972= -0.25 dB — : P T : : |
""""""" Rappott des amplitudes J Pour &= 1, Ce coefficient devrait € m
Tl = 0.615 = 422 dB  —T— I ;
: : 1 : :
_[Déphasage Y @4 VYU s
sy =86 °=-1.49rad | Pour © = of
I . . . 142
0.60 0.78 095 113 131 237 (5)
Diate: 10 h 34 me, 26 February 2010 | [Nom fichier: ERS218_BF. |
2.2.3. Réponse a une e)citation e pe limitée
Processus: EF£210 s Caonsigne: Rasge, ¥ B e, Fal 400 triv, Wl W60 o Fotard =005
Hacheur 4 quadrants Corpecteurt PFIDVile: N 1 ;.E::uu:sm.\.m
Mode Bouclc‘?c:méc, en Vitesse G, Commandy s dmmeand
il
— 200
IFIR
Mlawice
Foart
.......... nn
Lo . W 00000 e 2057
On Vérif]
= (205
3575/60 =5, U 7Es
________________________ A comparer a wn
er = 0,136 * 3575 = 486 tr/min
(D’apres prédéterminations)
........... 1
---------------------------------- b1
0726 2
489 trfrrm
.............................................. L1
_____ 425
---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 153
-1

0.0l 015 0.2% 043 058 07z 0.36 1.00 114 128 142 (S)

Date 11h 27 mn, 05 March 2019 | [ERSZLE BFPI Cdel Rampe 60l ss |
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218 TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

2.2.4. Influence de la valeur du coefficient d’action proportionnelle

Comparaison de courbes de réponse Processus: EPS210
o Hacheur 4 quadrants Essad 1L T
i (1] : ] Consigne (Consigne:
(ot Echelow coustant Echelow. coestant
{HE T I
ws1$
20
e —
P VA ' ' [
e '
i e i i i i | | : Erdac)
E . . v : H H | H Conrigne)
88 ' - ' rllf ' A Dmbui
! : ! ' —
sl ''''' ! L’augmentation du coefficient d’action prop ; =i
: : entraine I’augmentation de la tendance 0sci P,
; - : Pour une valeur particuliere (notée valeur critiqQ s
s — ' systéme peut méme devenir instable. Tiznas
Elle n’a pas d’influence sur la p ique qui ell8 12 0015 Aifem
i S AT— ; est toujours assurég g vikesse
\ Fermd
04 . . . . ;
0,00 010 020 0.30 0.40 0.50
|Date 10504 mn, 6 March 2012 | [Cde en T Cor PT Influes

2.2.5. Recherche de la juste instabili

Processus; EFS210 CONFICURATDS 2 Vs R =00 e Bstad =020
Hacheur 4 quadrants K
Maode: Boucle Fezmée, ea Vitesse

trhm
1 03
1703 e la valeur crit18 pocfficient d’action P : k¢ =0,03A/tr/min
______ T30 tederon
......... L1l oOnreléve la valeur de la période des oscillations :
1,888-3,53
Tose = o259 = 01475
: ; i On en déduit la pulsation : wes = 0—1"5 =42,7 rad/s
564
s
Relevé Sirms
courbe= Mesure “
Val. moyenne = 505.397 trfmn | | ; :
Amplitude = 125,318 tr/mn a3t
Frequence = 5.992 Hz :
: Periode = 0,157 s
R S T ¢ |Pulsation = 37.644 rad's m
1455 trimn : : :
H H L H H H - H L EF g
082 .07 123 130 1.5 L7 186 2,02 218 1383 248 (5)
Date 10k 1L ram, 06 March 2012 | [ERS218 BFPI Cdel Instable |
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Référence manuel: E

RS218 040

COMPTE RENDU

2.2.6. Réponse a une perturbation sur la charge mécanique

FProcessus:

Correcteur: FIDVikere K= 100, Ti= 0414, F2= 00M A
Proceseusi Merme vibesse, - Mot ©F, Covamande en oot
Charge Ralas : Fasmd, pes & L0005 Crovaet, Bane 1200

CONFIGURATION: Conrigne: Echeloncorviasd, Valeur Repo « 1000 b, Wal © <1000 i Relard <0000

(=)
1135

Cousigm
blasiss

Crnd Firlain

o

d’amplitude 86 tr/min.

L’action intégrale impose en régime étab

souhaitée

une augmentation de la vitesse temporai

oo 0.32 o

4 0.9¢

128

160

Date: 10 hdd men, 26 Febmary 2019

| [Nom fichier: ERS218 BFPI

Comparaison de courbes de réponse

i
itz 11432
omtne
10288
glae [T
Consigne

o
0,00

La mesure rejoint la consigne

Dby O
O e courant
[Charge Relais - Ferv]

Ceda e cawmnt
Charge Falis : Faemd

015

045

035

105

[Date: 02 s

12019

| [Influence correcteur

Page:
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218 TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

3. ETUDE AVEC COMMANDE DU MOTEUR EN TENSION

3.1. Comportement en régime statique

Tableau des relevés
C N P .
(en t/min) | (en trmin) Caractéristique statique en BF, avec
200 205 correcteur P+l
Lavaleur de saturation ~~, 3000
500 500 est toujours laméme ] 2500
Nwmax = 2460 tr/min £
1000 1000 Max % 2000
1500 1505 =
——— 3 1500
2000 2000 J Dans la partie linéaire, g
2300 2300 la vitesse est égale a la g 1000
2400 2400 consigne 3 500
b KF = 1 0
2500 2460 On dit que le systeme 0 250 500 750 1000 1
3000 2460 est précis statiqguement Consigne (en tr/min)

3.2. Comportement en régime dynamigue

3.2.1. Réponse a un échelon constant
Pour les valeurs prédéterminées des paramétres de k=0,038 ¢

Pracessus ‘ [ Conrigna:

Hacheur 4 quadrants Correcteur: POV iese K= L0 Ti= 0055, Kon 00 Vi
Je Fi " 1 " Processusi Mesare vitesse, © Moseur CC, Covamrde entey
Mede: Boucle Fermée, en Vitesse P s ot ene 1o

Cet essai a

........... o

La mesure rejoint la
consigne en régime final.
L'erreur statique est nulle

(U S T4

"""""""" ‘ Dépa‘sstmt:\:
D1 ahs = 104.29 trimn)

H - = - Dy = 20.84 % :
"""""""" Py T gy = 0160 5 =

01

0.33 0.43 0.54 0.65

[Nom fichier: ERS218_BFPL_CdeU EC_300-1000 |

0.75 (k-1 0.96 1.07 (&)

ate: 11 h 03 ma, 26 February 20

artir du modele d’ordre « 2 » ne donnent pas vraiment satisfaction,
qui nettement plus grand que prévu.

ifié lorsdu TP « BO2 »

k.ay ANy k.ay

=——%__  , FTBF Fg = = :
Ag(p) T.p.(1+T.p)(1+T.p) AC(p) k.ay+t.p.(1+t.p)(1+T.p)
o = =2 = 1 _ A identifier & la = Ke
AC LT T 5 TAT 3 i ” AC 1 1
(P) D p L EEp forme canonique ® <1+®_Fp+m_12;p2)(1+tF'p)

(avec &z = 0,5)

Par identification, on obtient un systéme de 3 équations pour 3 inconnues

1 _ _ 2+t TF _ 2
D ot = 2) = +®F = o G 2=

Page:

s satisfaisants, qui soient corroborés par I’expérimentation, il faut partir du
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Référence manuel: ERS218 040 COMPTE RENDU

2

10T 2+t T 1 wp.(t-0f121) wiu
Dor=(Q2) — ~.~ = S pE— =L o epberdy) o ekdo
(D/or=(2) wf  kay k.ay Foed 7 ot ay F k.ot

Application numérique d’apres les résultats obtenus lors du TP « BO2 » :
oy = 26,5 tr/min/% t=0,0512s 1 =0,0086s | - wg= 16,7 rad/s k=0,028 tr/min/% et 1= 0,008 s

Recherche du coefficient k qui permette d’avoir un dépassement de 15%

Processus; EFS210 CONFICURATION: Consbgre: Echaloscoestat, Valoor Ragos = S0 bineyVal € = 1000 v Babard =0.2005
Hacheur 4 quadrants Correetaurs FIDVilese K= 100, Ti= 005 5, K= 0/006 Sele.

. i 7i - FPrecessms; Memue vilene, EPS2I0 Motenr OC, Command: «nfemion
Mode: Boucle Fermée, en Vitesse Falais . Fesed, Bne LIYF

=
Mo

trhmn
31

Valeur un peu supérieure : k =k, = 0,033 %/tr/min

D1 re= 15,10
0.150

on propre peut également étre
géduite du t 50

= 23,8rad/s
Tas5%
0,03 011 0.18 026 078 (s) m
Diate- 08 b 31 o, 06 March 2018 | [ER521E_H el EC_ Q=05 |
3.2.2. Comportement e lal, a la puls propre wW=wr
Frocessas: Nl oS0 b, A a0 kv, Frag = 315 Hi Relasd <0005
Hacheur 4 quadrants i 0.005 V- ffimes
Mode:. Boucle Fermee, en Vilesse R ¢
y ez
oz / : - | 124
— F=318Hz—>w=20radls =w¢ |
C’est bien la pulsation calculée
précédemment
_________________ _\ s
551
""""""" "{Releves en régime harmoniqu: -
. . - * T-\N=E(—:]a';ccp =jo
Ce soit étrd pefficient Ke=1 - O.K. | —{ [ T .
= Consigne 3
€
Rapport des valeurs movennes -
YIm=0591=-008d8 [V
N . N Rapport des amplitudes
aussi étre égal a Kez1 — O.K. ITgall = 1.018 = 0.16 dB S . I ”
; i Déphasage '
. 2 Awisiey = -89 ¢ =-1.50 rad _____________ -
Pour &=0,5 ¢ le déphasage doit étre égal 4 -90° —O.K. ' \J' L\rf i
G S pe T i Jmtw [T e ;“

713 1.23 1.32 142 1.52 162 i | 1.81 1.91 200 2.10 (s)

Diate: 11k 20 mon, 26 Februry 2012 | | Mom fichier: ERS218_BFPT_Cdell_Sinius_WF |
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218

TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

3.2.3. Influence du coefficient d’action proportionnelle

Comparaison de courbes de réponse Processus: EP5210
e Hacheur 4 quadrants m—py
s L5me H T T ign [Comsigne:
- : Eclelou coestart Echek coestart
o ! Val. Rupes = Val. Rupes =
: 00 e, 00 e,
vaL i
- H 1000 &tz 1000 etz
Fontard = Fatard =
0x0. axn.
HD
nee Wibwse ¥ itwise
Kl=1m Kl=1m
Ti= 005z Ti=005:
FL2= 0020 Wl E2= 0040 Vil
L

Mezure vikne

L’augmentation du coefficient d’action P augmente les dépassement®
donc la tendance oscillatoire. Pour une valeur pagiiasdi
valeur critique), le systéme peut méme dg

010 0.20

0.30 0.49 0,50 0,60

ere (notée

Date 08 b 56 mun, 06 March 2018

[ Cde en U Cor PI Influence valeur k

3.2.4. Recherche de la juste instabilité

Processus; EFS210
Hacheur 4 quadrants
Mode: Boucle Fermée, e Vitesse

fali

TION: Consbgne: Eobule
[ wr: FIDV il
Bz vites
s : Pereod, B

=

0578 s

356 trimn.

Onr

s = 20 e Vil C =0 e
08, K= 0115 Soeinm
G, Commands en e mion

Mezare viles,
M

On reléve la valeur de la pério
T = (1,888-3,53)
osc — 10

de des oscillations :

=0,15s
On en déduit la pulsation : w.

2% — A1 rad/ss
0,15

| Rl

T

evé Sinus
courbe= Mesure
Val. moyenne = 478.239 tr/mn

litude =

422 trimn
requence = 6.593 Hz

Perfode = 0,152 5
“|Pulsation = 41.421 rad/s

O

0.38

0.53

07 0838 108

1.3

140 1.58

192 (g)

105 17 mn, 06 Masch 2018

| [ERS21E

BFPL_Cdell_Instable
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Référence manuel: ERS218 040

COMPTE RENDU

3.2.5. Réponse a une excitation en rampe limitée

Frocessus: EFS210
Hacheur 4 gquadrants

Mode Boucle Fermée, an Vitesse

CONFICURATION: Consigner Range, Valon Repos = 00 e, Val ©=2400 trivm, Wal. W00 25" Retad 02005
Corectenny FIDVitess: El= 1.00, Ti= 005 5, F2= (58 S
Procuszums: Masiss vibasse, EPS2I0. Mobenr 02, Comesands o bamion
Charge Ralus : Farei, Bane 1200

oz
Hlasise

Foart

| V=60 t/s? = 3600 tr/mins

On vérifie la pente de la rampe
Val.V = (2059-584)/(0,666-0,258)=3615 tr/min/S
3575/60 =60,2 t/s> — O.K.

0.0l

0.4 0.z7

040 0.53 0.6

Date 11 b 30 mn, 05 March 2019

| [ERS218 BFPI CdeU Ra

Frocessus
Hacheur 4 gquadrants

Mede: Bouvcle Fermée, en Vilesze

<300
L32 (5)

0ET 0.84

1

L]
L]
_____________ 2
_______________________ e
- . 7 s B . . . 14
rturbation appliquée sur la charge mécanique (diminution en
échelon constant du coefficient de frottement visqueux) entraine
une augmentation temporaire de la vitesse d’amplitude 36 tr/min -
(plus faible que pour une commande en courant)
L’action intégrale impose en régime établi un retour & la vitesse i
souhaitée.
............................... el
___________________________________________________ 0
e -t > e 191
H H H H H H 1
oo 1.06 113 118 1.25 1.32 138 145 (,—)

Date: 11 b 28 mn, 26 Febrnry 2019

| [Nom fichier: ERS218 BFPI Cdell Pertube
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218 TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

3.3. Comparaison suivant type de correcteur

Comparaison de courbes de réponse

L
aTeeny 11544

Processus:
Hacheur 4 quadrants

10750

Co

] | e | ROl At RECETERE | Comrectenr P40 } - |Precessus: Dleare vitesse
T ‘Hlesme vitesse Moteur OO
Mok 02 e brion
il e bemion Charge Relais : Farmd

| | CRTTRRN ERRRS B : S S SR

L)

{Caresteur P

L

o . . . r b A
L’ajout de I’action intégrale permet de d’o n syst
S0 ISR SO précis statiquement, sans détériorer la rapidit®de réponse
o - . - S - - -
n.on oo 0.z nin 0.40 o .40 o DEn
[Date 10008 .01 apein 3019 | [Influence type de cotrecteur

4. Etude comparative suivant type

4.1. Influence sur laréponse a

Essad nl
Eledon cowstunt Eclelow cowstnt
Wil Rapes = Wil Rpes =
0t 0t
Fal C= Fal C=
1000 e 1000 e
Fostard = Fintard =
030 a0
HD
""""""""" Vibwise ismise
El=1m El=1m
Ti=04ls Ti= 005
E2= 00058 Ahremn E2= 003 Vhrvan
Mesure vitesse Masare vitesse
Mesawy 0 e
H : il anenurast i i b
................. g b (. R S—— e Rl B SR

Méme si les degrés de stabilité avaient été les mémes, la
rapidité de réponse est meilleure dans le cas d’une
alimentation du moteur en tension

030 0,40 0,50 0,60 0.70 0.E0 090 &gﬁ
=,

] [ CorP+I  Influence type alimentation moteur ]
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Référence manuel: ERS218 040 COMPTE RENDU

4.2. Influence sur laréponse a une rampe

Comparaison de courbes de réponse Processus: EP5210

Hacheur 4 quadrants Bl nl

o,
TR

Gl BHE foeernnran

b H

s

e

T

[E-E ) FTTPRTTPN

(]

Rataur

FRY1| TETRIRR. B e T IR e S .- - |

Moteur amenté en U

s S RS N JAPN s, O S NN S, [ S

0,00 0.20 040 0,60 0,80

Date 105 34 mn, 06 March 2018 Cor PHI Influence type alimg

Méme si les degrés de st
I’erreur de trainage es
alimentation teur en tension
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MANUELS DE TRAVAUX PRATIQUES SUR SYSTEME ERS218

TP4_S218 RVPI  Régulation de Vitesse en P+ Intégrale

4.3. Influence sur le comportement suite a perturbation de charge

vitasse

Comparaison de courbes de rép

e
BT

wen s

wen s

W08

19005

P EPS210
Hacheur 4 quad

T

Hol ‘ T
H 1|UUE21‘.’th
L7 A M T rrE Ay A WA . 00 AR
b La perturbation de la charge mécanique crée une
momentanée. Cette survitesse est moins important
paa[rmm—— cas d’une alimentation en tension
#00 . : : : - :
0.00 032 084 .94 128 1.60 192 22
Date 100 52mn, 06Marck 2018 | [ Cor P+ Pertwbation  Influence type alime;
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% Didacticiel gratuit « D_CCA_Eval » €104 el

Objet

Le logiciel « D_CCA» permet le Contréle et la Commande d’Applications développées par la société
Didalab dans le domaine des régulations et asservissements.

Le logiciel « D_CCA _Eval » a deux objectifs :
% Evaluer les possibilités du logiciel « D_CCA » par I'exploitations d’enregistrements d’essais
expérimentaux, préalablement effectuds sur les applications « Didalab » et ce, sans y &tre relié;
% reproduire les exploitations d'essais expérimentaux et de prototypages rapides
développées dans I"ouvrage « Automatique : régulations et asservissement » £crit par T. Hans et E
Guyénot, ouvrage &dités aux éditions « Lavoisier ».

Téchargement :
vwww.didalab fr/ -

A par“rir' du site : DIDALAB : Matériels Didactiques. Enseignement Ty

Dans le menu « LE CATALOGUE GENERAL » Cliquer’ sur « GENIE ELECTRI
enfin sur l'icone de téléchargement :

-
! LE CATALOGUE GENERAL ] Une version d'évaluation gratui‘te“‘ D CCA Ev;

iat al de notre logiciel D_
GENIE ELECTRIGUE [Automatique) est telechargeable sur notre site. Cg wet au lecteur
A
[ Automatique D_CCA.
/ .
Présentation :
i D_CCA Evaluation... ans > [=[=] = |

Double Cliquer sur un icone pour Exécuig

i
i

— Le menu « Livre »

Double Cliquer s

@ HBide:

Livre | Servomécani Réquias E ique de puissance  Proiolypage rapide

Cuwrir

-1 : Idenficalon expérimentale dun servo mécanisme
1 Expérimentaion en boucke ouverie du syséme IAPV" (Réf ER050) m
V\"’ Quesdon 2 - Réponse & un échelon constant
:V\"’ Quesdon 3 - Réponse & une excialon sinuscidale, & la pulsafon propre Thierry Hans - Pierre Guyénot
B'ﬁ‘, Exarcice 11 Correcion P, |, PI, PD d'un servo-mécanisme

- §28| Expérimentason en boucke fmée du sysiéme "APV" (Réf ER050) .
., Exercice 15-2 : Ftude d'une réquiaion de niveau deau Automathue :
Ef Expérimentaions en bouck ouverte du syséme de RéF ERD005 régulatlons et
Ef Expérimentafons en bouck fermée du syseme de Rét ERDO0S asservissements
Excercice 16 : Profotypage d'une réquiaion de débi dair
ﬁl‘ Expérimentzion en boucke ouverte du syséme (Rét ERD540) en vue de same

“?I Réponse 4 Ia quesion 6 - DEl '3:' ; :

“?I Réponse aux quesions 7 et 8

“?I Réponse aux quesions 8 et 10 Cours - Applications - Expérimentations - Frototypages

Lavoisier
hirmes




— Le menu « Servomécanismes » Lire  Servomdcanismes Réguisions Cectorique de puissance  Proiotypage rapide

Quvrir...

B e

o E——

- B Expérimentaions sur le sysime "IAPV"{Infroducton aux Asservissemen's Viesse et Py

Bﬁs TPs de niveau Bacs2 et+3 Les sarvomeécanismes didactiques

S e o

B3 TPs de niveau Bac +3 et + (Domaine échanflonné -> Numérique -> en ')
= Eﬁ' Expérimentaions sur le sysiéme "SyNum’ (Syzéme d'éude de servomécanismes Nun
; Eﬁ' TPs de niveau Bac +2 et+3 (Domaine confinu)

- Eﬁ' TPs de niveau Bac +3 f+ (Domaine échandlonné -> Numérique -»en 'z’
m Expérimentaions sur le syseme "AxNum’ (Axe Numérique) (Réf ERD150)

m TPs de niveau Bac +2 et+3 (Domaine conlinu)

m TPs de niveau Bac +3 el+ (Domaine échandlonné -> Numérique ->en 'z’)
s L Expérimentaions sur le sysime "RAMI” (Rebot Autorome Mobie Inieligent) (Réf ER

— Le menu « Régulations »

Régulaton de débi d'air
R Manueks de TPs
Ef Expérimentasons dans ke domaine (8
i Expérimentafons dans le domaine échard
=

Régulafion de icpad

ique ->en "z}

IES0NS O3 confinu
e sysiéme "Débit 3 [ Réf ERDO0S
fin de débi d'eau
ion de de niveau g
E sur fe sysng
on de pre

— Le menu « Elec de puissance»

“e puissance
L= avec pontde "Grae” (REF EP3SD)
“Uxd
s PEons en boucle ouveris

B RaqPN de viesse dans le domaine coninu

A Régulaton de viesse dans le domaine échandionné (numeérique ou en 7))
Entafons avec hacheur 4 quadrant (Rét EP560)
g Manuels de TPs
Expérimentatons en bouck ouvers
Régulason de viiesse dans le domaine coninu
Régulaion de viesse dans le domaine échandlenné (numérique ou en Z)
Asservissement en posiion dans le domaine confinu
Asservissement en posiion dans le domaine échandlonné (numérigue ou en 'z,
rmeniatons avec onduleur triphasé (REf EFG60)

issance didactiques

< O

Livie  Servomécanismes Réguisions Electronique de puissance  Proiolypage rapide

Qurir..

:
Exi Application sur sysgme "Synum™ (R&E ERD100)
B Manuels de TPs
[ZEg Dans le domaine consnu
Eﬁ Dans ke domaine échanfloné -> Numérique -> en "
m Applicaion sur sysiéme "Axnum” (Réf ERD150)
- G Manuels de TPs
m Dans le domaine connu
m Dans le domaing échandloné -> Numérique -> en "z
M opicaion sur régqulafon de débifiempéraiure d'air  (Réf ERD540)
G Manusts d2 TPs
Dans le domaine coninu

™ Dans le domaine Schantlong > Mumérique -> en 'z’
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