
PB SLCI-2 ÉTABLIR DES MODÈLES DE CONNAISSANCE ET DE COMPORTEMENT

CLASSE DE PROBLÈMES SLCI-2
MODÉLISER LES SYSTÈMES LINÉAIRES CONTINUS

INVARIANTS
ÉTABLIR DES MODÈLES DE CONNAISSANCE ET DE COMPORTEMENT

1 Modélisation

1.1 Mise en place de la plateforme

La plateforme est composées de 6 vérins montés en parallèle. Une des extrémités d’un vérin est fixé sur une plateforme
quand l’autre est fixée sur une base fixe. Pour mettre en position la plateforme, il faut piloter chacun des 6 vérins en position
et en vitesse. On s’intéresse donc ici à la modélisation d’un vérin. La figure ci-dessous dans le plan d’un vérin.
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1.2 Composition d’un vérin

Le vérin de type électrique est constitué :
• d’un moteur à courant continu (actionneur) (de 4 W environ et tournant à 6000 tr/min en régime nominal), permettant

de transformer l’énergie électrique en énergie mécanique de rotation,
• d’une génératrice tachymétrique (capteur), mesurant la vitesse angulaire du moteur et délivrant une tension image

proportionnelle à cette vitesse angulaire. Elle délivre 0,84 V/(tr/min),
• d’un réducteur de vitesse principal épicycloïdal (transmetteur) de rapport 19,4 permettant de réduire la vitesse angu-

laire du moteur,
• d’un réducteur de vitesse secondaire roue-vis sans fin (transmetteur) de rapport 25, permettant d’adapter le nombre

de tours de la vis à la mesure effectuée par le potentiomètre monotour,
• d’un potentiomètre monotour (capteur) permettant de connaître, à chaque instant t, la position de la tige du vérin, et

délivrant une tension image proportionnelle à cette position,
• d’un dispositif vis-écrou (de pas p = 6,35 mm) (transmetteur), permettant de transformer le mouvement de rotation

de la vis liée au rotor du moteur en un mouvement de translation de l’écrou lié à la tige du vérin (NB : 1 tour de la
vis fait avancer de 1 pas l’écrou),

• d’une tige (effecteur).
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Les vérins ont une course théorique d’environ 15mm.

2 Asservissement du vérin

2.1 Modélisation du moteur

Q - 1 : Reprendre le sujet du Tp-SLCI-1 pour obtenir un modèle du moteur à courant continu.

moteur
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2.2 Boucle de courant

Q - 2 : Mettre en place une boucle de courant d’entrée Ic(p), avec un capteur d’intensité de gain unitaire et
avec un correcteur de type proportionnel intégral.

La boucle de courant étant très rapide devant l’asservissement global, on considère qu’à chaque instant, ic(t) = i(t).
Q - 3 : Simplifier le schéma bloc.
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2.3 Boucle de vitesse

Un génératrice tachymétrique permet de mesurer la vitesse de rotation du moteur.
Q - 4 : Mettre en place la boucle de vitesse permettant d’asservir la vitesse de rotation du moteur, avec un
correcteur de type proportionnel intégral.

2.4 Boucle de position

REMARQUES:
• la position est l’intégrale de la vitesse

• le moteur est suivi d’un réducteur

• la rotation de la vis du vérin se traduit par une translation de la tige en lien avec le pas de la vis

Q - 5 : En tenant compte des remarques ci-dessus, exprimer les blocs qui permettent de passer la vitesse de
rotation du moteur à la longueur ytige du vérin.

Intégrateur
Ωm(p) Réducteur

principal
Θm(p)

vis-écrou
Θvis(p) Ytige(p)

La rotation de la vis principale du vérin est lié à une petite vis en lien, via une roue dentée, avec un potentiomètre. La
réduction est telle que le potentiomètre fait moins d’un tour pour couvrir la totalité de la course du vérin.

Q - 6 : Mettre en place la boucle de position, avec un correcteur de type proportionnel intégral pour aboutir au
schéma bloc ci-dessous.

IHM
Yc(p)

−
+

Uc(p) Correcteur
de position

εp(p)

−
+

Uv(p) Correcteur
de vitesse

εv(p)
moteur

Um(p)
Intégrateur

Ωm(p) Réducteur
principal

Θm(p)
vis-écrou

Θvis(p) Ytige(p)

Génératrice
tachymétrique

Umes−vit(p)

Roue et vis
sans fin

Capteur
potentiométrique

Θroue(p)

Umes−pos(p)

Q - 7 : Déterminer pour chaque bloc l’ordre de la fonction de transfert (gain pur, intégrateur, fonction du
premier ou second ordre).

Q - 8 : Déterminer la fonction de transfert en boucle fermée de l’asservissement du vérin.

Q - 9 : Déterminer la réponse du vérin à un échelon de position d’amplitude y0.
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3 Document Annexes
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