Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

Control X Expérimenter-Analyser-Modéliser-Communiquer

Mise en Euvre de I'Axe Control' X

A - MISE EN SERVICE :

= Mettre sous tension Control'X en basculant l'interrupteur ON/OFF situé au dos du carter sur la position
ON.

= Vérifier que le chariot soit sur la gauche du rail et que la came ne recouvre pas les capteurs de fin de
course. Si cela devait étre le cas, ouvrir le capot et déplacer a la main le chariot de facon a découvrir
ces capteurs de fin de course.

= Vérifier que le capot du carter soit bien fermé.

= Déverrouiller I'arrét d'urgence

= Appuyer sur le bouton poussoir "Armer systeme". La diode verte "variateur prét" s'allume.

= Vérifier que les diodes de I'alimentation de puissance, du relais, de I'alimentation de commande et du
variateur de vitesse électronique sont bien allumées.

6. Diode verte alimentation 6. Diode verte alimentation
de pt&sance allumée de commande allumée

X
L
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6. Diode verte
bien fermé variateur de vitesse
1. Bouton allumée
ON/OFF
surl
4. Arrét d'urgence
Chariot dévérouillé
5. Appui sur
n p3 n
2.Camecharioten | Armer systeme
position correcte \ _
’ . \ 6. Diode verte
Capteur fin de Capteur fin de allumée
course "matériel" course "logiciel"
3 Bote de dialogue utilisateur ]
= Lancer maintenant le logiciel Control'Drive a I'aide du raccourci T ——

3 = .
¥| Mode avancé

e disponible sur le bureau.
= Cocher l'option mode avancé dans la fenétre qui s'ouvre au
démarrage de Control'Drive.
= Effectuer une réinitialisation en utilisant la fonction "Tout réinitialiser" du menu "Initialisation.

2 Control'Drivevi

Paramétrage Correcteur BO/BF Analyse temporelle

Schén  Définir la position actuelle comme position 0 F2 pe
Positionner le chariot en position 0 (id BP "Réinitialiser”) F3

Fichier

Cycle 3 - Résolution des actions mécaniques en

Fabien Hospital S Sn i
ablen Hospita 1 utilisant les théoremes généraux de la dynamique



Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse

Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

B - INTERFACE DE COMMANDE ET MESURE

Remise en position initiale du chariot (raccourci = F3)

Tout réinitialiser

Définir la position actuelle comme position 0

Définir entrée

=

v Boudlefermée Ctii-F

Boucle ouverte Ctrl+O

-

Sauvegarder essai temporel en mémoire

Infos essai temporel en mémoire

Afficher plan Couple-Vitesse
Afficher plan Tension-Intensité
Afficher schéma bloc

Choix boucle fermée

ion / i

| 7| Synthése de correcteur |

t: temps (3)

c: consigne (mm ou V)

x: position (mm) AN | 4207
el : écart1 (mm ou V)

Calculs sur réponse temporelle

Définir horizon temporel

=* Entrée réponse temporelle BF

€2 écart corrigé (mm ou V)

000 REE

&3 écart corrigé (V)

Quitter

Teeean
2 Echelon =

o™

-

» Position souhaitée (mm) : u

LT LLYT]
Durée de I'essai (s)

Zone de choix ¢
Analyse tempo

Rampe | Trapéze de vitesse | Signal périodique |

Consigne (mm)

ggs28B

10+
108-|
106-|
104 -

Départ commande

Lancer mduvement

s

II E B lfiempﬂs) l rd ’

lectionner

igne commande (sé

o——/
6 2 0.04 0.06 0.08 D.‘] 0:|l2 D.id D:Ilﬁ 03[3 DI2 0.‘22 Déﬂ 0.‘25
B Temps (s) O
Boucle fermée Consigne actuelle (mm) : 0 Position actuelle (mm) : 0 Correcteur:  PID académique Téch (ms): 1 :i_)‘ e @

= Choisir un fonctionnement du systeme en boucle fermée.

= Choisir un correcteur académique puis régler le correcteur de I'asservissement de I'axe de tangage
avec les paramétres suivants : K=0,1, Ti=0et Td = 0.

= Cliguer sur initialisation - remettre le chariot en position PO avant chaque mesure.

= Cliquer sur analyse temporelle = définir I'entrée pour définir I'entrée voulue.

=  Cliquer sur lancer mouvement pour commander le mouvement.

= Pour consulter les résultats aller a la fiche « description structurelle et technologique »

= Pour prendre en main le systeme et observer le fonctionnement I'axe, commander différents échelons
de positions par rapport a la position initiale.

En cas de méconnaissance d’une commande faire appel au professeur.
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Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse

Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

Description de I'Axe Instrumenté du Laboratoire

bdd [Modéle] Data[ Structure lJ

ssystems
Axe linéaire

prise d'originel)
stockage des paramétres)) ]
déplacement()

affichage prise d'otigine effectuéel]

shlocks
Pupitre

whlocks
Ordinateur

shlocks
Alimentation

affichage des paramétres()
affichage de releves()

consigne de déplacementr)

définition des paramétres de l'asservissement()
demande de prize d'origine)

whlocks
Régle magnétique

ahlocks
Détecteur fin de course

En option
I

whlocks

whlocks

Carte de commande

1€ratrice tach

Y ique

«hlocks

T

I
I
I
I
I
[
| \
|
I
I
I
I

L'ordinateur remplit Iui les fonctions suivantes

- Convertir le signal de mesure m1(t) en incréments en
signal m2(t) en mm : c'est I'equivalent du bloc
adaptateur gue I'on rencontre souvent devant e
soustracteur. PIutdt que d'adapter 1a consigne, c'estici
la mesure qui est adaptee.

- Soustraire le signal de mesure m2(t) au signal de
consigne Xc(t) pour abtenir I'ecart eps1(t)

- Appliguer un algorithme de carrection {proportionnelle
pour l'instant) pour transformer I'ecart eps1(t) en ecart

Codeur incrémental

Carte de puissance

whlocks

Jeoq = 0,1x107 kg.mZ |

ghlocks
Moteur

shlocks
Réducteur

shlocks
Axe linéaire

Z

Jmoteur = 0,037X10-3 kg.l‘\'l2 |

La carte de commande remplit 1es fonctions suivantes
- Faire l'acquisition des deux signaux ait) et b(t) en
guadrature de phase venant du codeur incrémental.

- Décoder et compter les impulsions a(t) et bit) regues
pour élaborer un signal numeérigue m1(t) en incréments
image de |a position linéaire du chariot

- Transmettre ce signal de comptage m1(t) a l'ardinateur

- Recevoir le sighal "écart corrigé" eps2(t) provenant de
I'ordinateur

\
\

/

Les axes de la
génératrice
tachymétrique et du
codeur incrémental
sont solidaires de
I'arbre moteur.

Jgene = 1,2x10° kg.m?\

’

corrige eps2(t)

ibd [System] Axe linéaire [ Axe néaire _]J

- Elahorer 1a tension analogigue eps3ait) par Conversion
Mumérique Analogique (CRA) de eps2(t)

consigne de déplacement ordinateur : Ordinateur
xelt) Affichages
] » » V—:l
Ll Ll -
demande de prise d'origine
»
L
définition des paramétres de l'szservizzement Eps2h)
i » tops fin de course
détecteur fin de course : Détecteur fin de course [4]
2 L
| .
position inéaire xt)
|
| régle megnétiaue : Egle magnétiaus |
|
|
[] 1] |
Codeur incrémental : Codeur incrémental — |7_|‘-| ————————
(! |
P P L] 3
carte de pui: : Carte de pui geéneratrice : Génératrice tachymeétrique
%
! posttion angulsire 1
»
>
Energie Slectrigue \ggseicnplare T pasiion charict
>
&nergie mécanique de rotation Energie mécanique de rotation
éducteur : Réducteur bEa n ol
axe linéaire : Axe linéaire énergie mécanique de translation ’—:l
]
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Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

= = =
Commandes Chaine d’information Informations
»ICOMMUNIQUER >
I Interface logicielle
Position ({43 »| CODER
angulaire 7?7 Compteur | TRAITER et
moteur
—»| MEMORISER
—>| ACQUERIR |[— UC Ordinateur
Capteurs fin de course (x4)

Chariot a I'arrét

CommaV _
AGIR
‘I 7?? N 22? N 9 > TRANSMETTRE _>TRANSMETTRE N
et ADAPTER et ADAPTER -
592 oo > - = - Chariot
o ey 2?? ”/ Réducteur train Systéeme Poulie
A épicycloidal ,{ courroie ,','
R R /1 Chariot en
,//,’ | ! | mouvement de
o yr ! / | translation
______________________ / /7 4 7 1
1 1 // - 4 _ . el e e e e |
: Train épicycloidal de Type 1 : 7 S poulies : 31 dents : 1 Masse du chariot 1
s 1 D 1
: "7\ Rayon primitif poulie : | 1 €quipe ]
1 Planétaire extérieur (fixe) : 84 dents y : R, 24,67 mm 1! M=19kg 1
1 . . . ;. . Vi - 2 I e e e e e e e e E
! Plane?a/re intérieur : 42 dents Ky ' Inertie poulie seule : 1
| Satellite : 21 dents y | ), =4,2.1 0° kg.m? S e
. s . . /7 1 N%
: Inertie f_’qu/va{ente du reducfeur / i Masse courroie crantée - 8 / :
1 ramenée sur 'arbre moteur : a : m=0,13 kg |
! Jeq =0,135.10" kg.m’ ] ! ;
1
1 : : :
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1 | i 1
1 1 i 1
1 e
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{ 1
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Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

Systeme d’Acquisition de I'Axe du Laboratoire

A - COURBES DE RESULTATS ET EXPLOITATION DES COURBES :

= Une fois le mouvement commandé apres avoir cliqué sur «Lancer Mouvement» (voir fiche « fonctionnement »),
les mesures s'affichent comme sur la fenétre ci-dessous.

= Control Drive El_lﬁ

Fichier Initialisation Paramétrage Corecteur BOJ/BF Analyse temporelle Analyse harmonique Identification Bonus

{“.’, Schéma structurel | ﬂ Schéma fonctionnel 4 Schémabloc Analyse temporelle uﬂ}) Analyse harmonique | /_H Identification / Simulation ‘ i2| Synthése de correcteur |

Réponse temporelle en mémoire
o ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ @ t: temps (<)
700 e c: consigne (mm ou V)
x: position (mm}
650 [] el:écartl (mmouV)
[] e2: écart corrigé (mm ou V)
8o []  e3: écart corrigé (V)
. o
Déplacer la droite = -
(M [] i:intensité (A)
500 ve l‘tlc Ie ! our ()M [] wv:vitesse axe (mmfs) W
. )@ ] we: vitesse moteur {tr/min) 531
obtenir les val | v sopson e
i LN HHS A Il [T ¢ effort extérieur (N)
0 numet =u|u 2S-a-tn [ x2:xrégle magnétique (mm} 99.74
20 SLLC [] s:signal optionnel o |
mstantt [] formulel o |
™ [] formule2 _
Formule 1
> | |
Formule 2 \
200 | |
150 Courbes de 'essai précédent
[] Nen
100 >
m Cocher sur la grandeur
// A A
b ‘ physique pour afficher
0 002 004 006 008 01 0dz  old 06  0i8 02 022 0 026
e e o la courbe voulue
Boucle fermée Consigne actuelle (mm) : 0 Position actuelle (mm) : 0 Correcteur: PID académique Téch (ms) : 1

Pour effectuer d’autres acquisitions, retourner sur I’onglet « Commandes et mesures ».
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Cycle 3 : Expérimentation Cordeuse

Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PSI

Matlab — Simulink

A - DEMARRAGE MATLAB-SIMULINK :

= Lancer Matlab a I'aide de l'icone 4\

= Lancer Simulink en cliquant sur I'icéne disponible dans

le menu Applications.

s Analyze Code os =
Ls¢ |ma {0} Preferences

Simuling

éf Run and Time ) e
Librar) Open Simulink block library |

|## Clear Commands ~

CODE

SIMULI¥ ENVIRONMENT

= Cliquer sur fichier = Ouvrir et choisir le modele

Simulink a ouvrir (fichier .slx).

B - LANCER UNE SIMULATION :

Régler le temps de simulation

Pour lancer une simulation cliquer simplement sur "

I'icone « Run» disponible dans les icones de

lancement rapide de la fenétre de travail.

© QP = -

| Run k
L

C - UTILISATION DE PARAMETRES DANS UN MODELE :

Double cliquer gauche sur chaque bloc

pour entrer ses parametres (entrée, fonction

de transfert, valeur de gain, ...).

Pour étudier l'influence d’'un parameétre on

peut utiliser des variables littérales et tester

plusieurs valeurs numériques pour une

variable.

= Quvrir le « Model Explorer » avec ctrl+H,
puis dans le « Model Workspace » ajouter
une variable Matlab, la nommer puis lui
affecter une valeur.

E Model Explorer

File Edit

& 3

View Tools Add Help
ttEéLéTéJILI

| Add MATLAB Variable |

&l =

Search: by Mame

Model Hierarchy E Contents of: .| Workspace™®

4 L simulink Roat
[ Base Workspace
Ll untited*
E Model Workspace™
E‘__o:, Configuration (Active)

Column View: |Data Objects =

Mame Value DataType

T 3

&) Advice for untitled

Nom de la variable crée et
valeur numérique associée

D - EXPLOITATION DES FENETRES DE RESULTATS :

Double cliquer gauche sur le «Scope» du modele Réponse temporelle

Simulink pour afficher la réponse temporelle. ]
: . —»|
» Double cliquer gauche sur le « Bode Plot » adéquat du
modéle Simulink pour afficher la réponse fréquentielle Scope Bode Plot FTBO

voulue. Cliquer ensuite sur « Run» pour afficher le
diagramme de Bode.

Pour zoomer sur la(les) courbe(s) affichée(s) utiliser les
options de zoom disponibles.

Réponse fréquentielle

Eﬂ@lf&l@ EE% =

Options de zoom pour la(les)
courbe(s) de résultats

En cas de méconnaissance d’une commande faire appel a ’examinateur.
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