PB SLCI-2 IDENTIFIER ET CARACTERISER LE SYSTEME

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

IDENTIFIER ET CARACTERISER LE SYSTEME

OBJECTIF : soumettre la plateforme a un échelon de déplacement pour caractériser 1’asservissement en position et en vi-

tesse du vérin.

Q - 1: Ouvrir le fichier ArticulaireCurseur.json. Déplacer la plateforme.

Q - 2: Effectuer un déplacement vertical de la plateforme.

Q - 3: Caractériser I’asservissement.

Le tableau de bord MyViz se nomme ArticulaireCurseur.json. Voici une capture d'écran (remarque la disposition

des éléments de I'interface peut varier en fonction de la résolution de votre écran) :
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Sauvegarder les résultats
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MODELE 2

Paramétres du modéle

Inertie: 0.36e-6 kg.m*2

Constante de couple: 0.0148 N.m/A
Résistance: 11.9 ohms

Froftement visqueux: 0.2e-3 N.m.s/rad
Rapport de réduction: 19.4
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