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CLASSE DE PROBLEMES SLCI-2
MODELISER LES SYSTEMES LINEAIRES CONTINUS
INVARIANTS

IDENTIFIER ET CARACTERISER LE SYSTEME

1 Etude du capteur

Le capteur de masse est parfait s'il renvoie instantanément la valesie@eala masse du pot.

Afin de vérifier la pertinence de cette proposition, nous allons identifier fieitgion de transfert par I'expérimentation,
c’est-a-dire, proposer un modéle de comportement.

Pour la suite, on utilisera le document ressource disponible pour I'utilisatidogiciel d’acquisition.

On se propose d’identifier la fonction de transfert du capteur enwdrsea réponse indicielle de ce capteur (réponse a un
échelon). Pour cela, on doit imposer un échelon de masse au systéme.

Q - 1: Proposer une manipulation reproduisant au mieux, un échelon deeréssesurer par le capteur.
Appeler le professeur pour la validation.

Q - 2: Aprés validation, procéder a la mesure, et visualiser I'évolution de lasmas cours du temps. On
donnera une consigne de masse de 0g et un temps d’acquisition dmdsecA quel ordre peut-on assimiler
la fonction de transfert du capteur ? Pourquoi ?

Q - 3: Rappeler alors la forme canonigue de cette fonction de transfert. On noteel@t de masse () =
mp.u(t) avec Wt) la fonction d’Heaviside. Rappelez la réponse temporelle de ce systenuhélda considére.

Q - 4 : Procéder a 3 essais pour un échelon de masse de 100g, 300g etPes@ghaque essai, exporter les
résultats dans Excel et identifier la valeur de la constante de temps Tapteur, ainsi que son gain statique
K¢. On pourra vérifier la pertinence des résultats, en superposantmmesgourbe théorique.

Q - 5: Enfaisant la moyenne des 3 constantes de temps et gains statiques,tdmnrés alors I'expression de
la fonction de transfert du capteur.

Un essai de dosage a été réalisé. La réponse temporelle au systemagkedoss sa globalité (non asservi) a un échelon
de 400g est fourni dans le fichier Excel nommé "dosage-essai-4€6g.x
Q - 6 : Comparez le temps de réponse a 5% du systéme de dosage pondéidl duacapteur. Conclure sur
I'éventuelle simplification de la fonction de transfert du capteur.

C’est une des principales raisons pour laquelle, dans la majorité desceseet sujets de concours traités, la transmittance
d’un capteur est modélisée par un gain pur.

2 Etude du systéme de positionnement des pots

On s'intéresse a la modélisation partielle du systéme de positionnement deantiotsgnt, entre autres, a la fonction tech-
nique " FT2".
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[2.1 Description simplifiée du systéeme ]

La commande en position du convoyeur n’est pas faite en mm mais en " poit@srcbou incréments que nous noterons
inc. L'incrément est une image discréte et proportionnelle au déplacemerldtimn entre I'incrément et le déplacement
est donc affine. Lorsque I'incrément est nul, le déplacement I'esi.aissi on a une relation du typenc(t) = k.x(t) avec

x le déplacement en mm.L'image de la vitesse (mm/s) sera alors des inc/s.

Le schéma bloc simplifié en boucle ouverte, de I'asservissement, peut étisande la maniére suivante :
Um(p) Vi)

- ; . X(p)
Consigne Tension vitesse vm(p) position
de i (V) . (mm/s) inc/ ;

o Adaptation de la Moteur+réducteu i (inc/s) i . (inc)
position —> . Mesure vitesse Intégration
Xe(o) commande r+poulie

(inc)

La consigne de position est donnée en incréments. Cette consigne sfeirirae en une tension qui lui est proportionnelle
(en V). Cette tension est délivrée aux bornes du moteur a courant e@uiintraine un réducteur lui-méme entrainant la
poulie sur laquelle est relié le tapis roulant. En sortie, nous obtenons laevidessanslation du tapis. Cette derniere est
mesurée. L'image de la vitesse réelle est donc exprimée en inc/s. Partiotégva obtient la position du tapis.

Dans cette partie, on s'intéresse uniquement a la recherche de la fonction

. . . n noter fonctioH (p) :
de transfert de 'ensemble moteur+réducteur+poulie et mesure vitesse : On notera cette fonctioh (p)

Um(p) V(p)
Tension vitesse vm(p)
V) Moteur+réducteu (mm/s) _ (inc/s)
—> r+poulie Mesure vitesse F———> Um(p) —> H(p) > Vm(p)
(2.2 Détermination de H(p) )

Pour les manipulations, rapportez-vous au document ressource.
Le logiciel d'acquisition permet, a partir d'une consigne de positigt) en échelon de visualiser la réponse tempordte

Il est nécessaire de connaitre la valeur correspondante de I'éateipyft). Cette valeur est mesurée en utilisant un volt-
meétre a brancher sur la colonne d’acquisition située sur la gauche dmsysté

Q - 7: Mesurez I'amplitude de I'’échelon de tension aux bornes du moteur prLcansigne de position de 500
inc. La durée d'acquisition sera prise égale a 6 secondes.

La valeur de I'échelon est maintenant connue. Reste a obtenir la coaikiesise/(t).
La réponse donnée par le logiciel est le déplacement.
Q - 8: Expliguer comment obtenir la vitessg(t) a partir du déplacement(y.

Q - 9: Exportez le fichier dans Excel et réalisez I'opération proposée.
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Q - 10: Identifiez Hp). On précisera 'ordre retenu pour la fonction de transfert et on identifles paramétres
de cette fonction de transfert.

Q - 11: Le constructeur mentionne dans le cahier des charges un temps deeige 0,5£0,1) secondes. Le
cahier des charges est-il respecté ?

Q - 12: Montrez que le systéme est saturé en tension
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