
PB SLCI-2 SIMULER LA MODÉLISATION ET COMPARER DONNÉES SIMULÉES ET DONNÉES EXPÉRIMENTALES

CLASSE DE PROBLÈMES SLCI-2
MODÉLISER LES SYSTÈMES LINÉAIRES CONTINUS

INVARIANTS
SIMULER LA MODÉLISATION ET COMPARER DONNÉES SIMULÉES ET DONNÉES EXPÉRIMENTALES

1 Valider le modèle de la boucle de vitesse

Le modèle utilisé précédemment est fourni dans le fichier Scilab/xcos nommé « CI-SLCI-2-Comasx.zcos ».
• Démarrer Scilab et ouvrir « xcos ».

• Téléverser le fichier « CI-SLCI-2-Comasx.zcos » dans le répertoire /Documents/Travail/PCSI-2.

• Dans la fenêtre graphique qui apparaît, sélectionner Ouvrir dans le Menu Fichier et sélectionne le fichier « CI-SLCI-
2-Comasx.zcos ».

• Vérifier les valeurs numériques entrées dans le contexte (clic droit sur le fond d’écran Scilab et choisir « Modifier le
contexte »).

• Vous devez au préalable cliquer avec le bouton droit sur le fond d’écran Scilab et choisir « Modifier le contexte »
pour vérifier les valeurs mises en place dans les paramètres.

Q - 1 : Comparer les courbes simulées et les courbes expérimentales. Le modèle identifié peut-il être validé?

Q - 2 : Par simulation, en modifiant la valeur de Jeq dans le Contexte, déterminer une valeur acceptable
permettant d’avoir un écart minimum entre la courbe simulée et la courbe réelle.

2 Montrer l’insuffisance du correcteur proportionnel

Q - 3 : En conservant 2 masses additionnelles sur le support de masses, réaliser les mêmes acquisitions mais
en réglant KP (correcteur de l’asservissement de vitesse) tel que KP = 1000 et KP = 5000. Compléter aussi le
document réponses 2.

Dans le fichier « CI-SLCI-2-Comax.zcos », rajouter, grâce au Navigateur de palettes, dans le Menu CPGE et Analyses un
bloc PARAM_VAR et paramétrer le de la manière ci-contre.

Q - 4 : Lancer la simulation et comparer les courbes expérimentales et les courbes simulées.

Q - 5 : Quelle(s) est (sont) la (les) performance(s) affectée(s) par le réglage du gain KP?

Le cahier des charges de l’asservissement en vitesse, afin d’obtenir les performances souhaitées de la boucle collaborative
est le suivant :

Critère de performances Niveau
Stabilité Dépassement faible (à estimer)

Rapidité tm ≤ 100 ms, étant le temps de montée

Précision
Écart en régime permanent nul vis-à-vis d’une consigne constante ou d’une per-
turbation constante
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3 Validation du correcteur de la boucle de vitesse retenu par le constructeur

Q - 6 : Le correcteur proportionnel permet-il de satisfaire le cahier des charges?

Le correcteur CV (p) est un correcteur proportionnel intégral tel que :

CV (p) = KPV +
KIV

p
= Ki.

1 + Ti.p
Ti.p

avec Kpvepos =
KPV

20.10−6 =
Ki

20.10−6 et Kivepos =
KIV

5.10−3 =
Ki

5.10−3.Ti

On propose les valeurs suivantes admises pour la suite de l’étude : Kpvepos = 3150 et Kivepos = 90.

3.1 Justifier que le correcteur choisi permet de satisfaire les exigences de précision

Q - 7 : Montrer que les performances en terme de précision sont atteintes.

3.2 Valider les performances de l’asservissement de vitesse

Dans le fichier « CI-SLCI-2-Comax.zcos », Modifier « Le Contexte » et affecter les deux valeurs de Kpvepos = 3150 et
Kivepos = 90 , en supprimant le bloc PARAM_VAR mis en place.

Q - 8 : Lancer la simulation, estimer le dépassement en % et montrer que les performances sont atteintes. On
rappelle que le temps de montée est le temps pour lequel le système coupe pour la première fois l’asymptote
finale
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