PB SLCI-2 SIMULER LA MODELISATION ET COMPARER DONNEES SIMULEES ET DONN EES EXPERIMENTALES

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

SIMULER LA MODELISATION ET COMPARER DONNEES SIMULEES ET DONKES EXPERIMENTALES

(1 Présentation

[1.1 Asservissement en vitesse et en position du chariot

(1.2 Schéma-blocs de I'asservissement de vitesse

Régulateur
Consigne v
Consigne | g numérique i® &(p) Clp) T(p) (p)
de vitesse de vitesse
CV(p) Cn\' ‘ -
Mesure numérique K

de la vitesse : M, Mo

C(p) : fonction de transfert du correcteur intégré au régulateur.
T(p) : fonction de transfert associée a I'ensemble interface de puissanteyr, réducteur et roue.
mu, : coefficient de transfert du codeur.

Ky : coefficient de conversion analogique numérique.

K : coefficient d’adaptation.

C C S Q Q \Y,
AP) C.N nP) @ Correcteut (P Moteur m(P) Réducteu (P) Roue (P)
Mnv(p)
Capteur
(2 Schéma Bloc de I'asservissement de vitesse ]
(2.1 Etude de la commande de vitesse en boucle ouverte )

Q - 1: Construire dans Scilab-Xcos le schéma bloc de la commande en viteshariht sans le capteur de
vitesse.
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Q - 2: Choisir en entrée un échelon de vitesse dont la valeur numérique e6tide. £ hoisir Kk = 2

Q - 3: Déterminer analytiquement la valeur finale de la vitesse . Déterminer égatdmtemps de réponse a
5%.

Q - 4 : Retrouver ces résultats sur la courbe.

[2.2 Etude de la commande d’asservissement en vitesse en beuermée ]

Le capteur de vitesse précédent (cf équipe 1), codeur incrémentedrtissant la vitesse du chariot en un signal numeérique,
est insérer pour créer un asservissement de vitesse.
Q - 5: Modifier le schéma bloc précédent pour prendre en compte le capbevitesse.

Q - 6: Choisir en entrée un échelon de vitesse dont la valeur numérique e6tide. £ hoisir Kk = 2

Q - 7 : Déterminer analytiquement la valeur finale de la vitebsg_, ., v. Déterminer également le temps de
réponse a 5%.

Q - 8: Retrouver ces résultats sur la courbe.

3 Influences de parametres sur les performances du systéme

[3.1 Influence du gain sur le temps de réponse a 5% ]

Q - 9: A partir du schéma bloc de I'asservissement en vitesse, tracer leagéptemporelles du chariot & une
consigne de vitesse en échelon pourcK1, 10,50}. Que se passe-il lorsque le gain augmente ?

[3.2 Influence de la classe du systéme sur la précision ]

Q - 10: Transformer le bloc du correcteur assurant une correction propartgle en vitesse en un bloc pro-
portionnel intégral :

Cp) =K = C(p)=Kr.(1+T—pi)

Q - 11: Que constatez-vous ?

SLCI-2 - Lycee CARNOT (DI1JON) Travail Equipe 3 - 2/2 Tlot : Chariot



	1 
	1.1 
	1.2 

	2 
	2.1 
	2.2 

	3 
	3.1 
	3.2 




