
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 Présentation

Q - 1 : Ne pas hésiter à aider l’équipe - 1 dans l’élaboration du schéma bloc de l’asservissement de position et
de vitesse d’un vérin.
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Q - 2 : A partir de l’image ci-dessus, construire le schéma bloc de l’asservissement du vérin.

Q - 3 : Simuler le modèle pour un échelon de 15 cm.

Q - 4 : Comparer avec les résultats de l’équipe-2.

Q - 5 : Modifier le schéma bloc pour prendre en compte la saturation en vitesse.

Commande de la plateforme de Stewart Deltalab - Activités

2 Détails techniques communs à toutes les activités

2.1 Asservissement de position des vérins

L'asservissement de position des vérins se fait via trois boucles imbriquées position / vitesse / courant dont voici 
le synoptique :

Les caractéristiques des asservissements sont les suivantes :

Position Vitesse Courant

Type P saturé avec anti-windup,
2.5 ms

PI saturé avec anti-windup,
2.5 ms

PI saturé avec anti-windup,
50 µs

Kp 5 0.024 0.055

Ki 0 0.1 1190

Saturation 20 rad/s 0.5 A 8 V
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Commande de la plateforme de Stewart Deltalab - Activités

2 Détails techniques communs à toutes les activités

2.1 Asservissement de position des vérins

L'asservissement de position des vérins se fait via trois boucles imbriquées position / vitesse / courant dont voici 
le synoptique :

Les caractéristiques des asservissements sont les suivantes :

Position Vitesse Courant

Type P saturé avec anti-windup,
2.5 ms

PI saturé avec anti-windup,
2.5 ms

PI saturé avec anti-windup,
50 µs

Kp 5 0.024 0.055

Ki 0 0.1 1190

Saturation 20 rad/s 0.5 A 8 V
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