TD 06 - Systemes automatisés Lycée Bellevue Toulouse — CPGE PCSI

Etude des performances des motoréducteurs équipant les roues d’un robot Martien -
Corrigé

Q.1. H(p) : moteur et G(p) : réducteur a engrenages.

5. Q,(p) _ Hlp).Glp)
Q.(p)  1+H(p).Glp)

Q.3. uy(t) =e(t) + R.i(t) > Unm(p) = E(p) + R.I(p)

e(t) = ke-wm(t) - E(p) = ke-Qm(p)

do_(t
J'd—:() = Colt) — frwn(t) S 1pOu(p) = Calp) ~ F. Qulp)
Cnlt) = ke.i(t) > Cin(p) = ke.I(p)
k, .k,
g P 1 RUp+f) 1 keke 1 ki ke
CU,p) kg, ek k, R(Jp+f)+k.k, Kk, RIp+fR+k.k,
R(.p+f)
k, k,
Qm(p):i. f'R+kt' e - Km avec Km—L TmzzL_
U,lp) k 14 R.J 1+T,.p f-R+k .k, f-R+k, .k,
fR+ '
I(p) Cm(p)
Un(p) 1 k 1 Qn(p)
— R — ' Jp+f
E(p)
ke

Qr_(p): ——, avec K=1 et T=0,05s.
Qc(p) 1+Tp

t
Q.5. wc(t) = we.u(t) > Qp) = Do systéme du 1% ordre > w,(t) = K.a)co.[l—e T}u(t)
p
Q.6. ts, = 3.Tavec T = T. > voir cours réponse indicielle 1° ordre
ts¢= 0,155 <200ms C.d.C.F. ok.

dx (t)

Q.7.et 8. d—rt =R.,(t) > p.X(p) = R.Q:(p)
Un(p) Qu(p)
Q.p) &(p) Q(p) R X:(p)
1V/(rad/s)f—>{ H(p) G(p) T—> o 5
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R K R K o,
Xd(p) = —.——— .Qc(p) > X(p) = —. L =L
p 1+Tp 1+T,p p
_t
- Réponse d’un systéme du premier ordre a une rampe : x (t)=RK.w,| t—-T+T.e " |u(t)

- voir cours réponse @ une rampe 1% ordre

Q.9. x,(t,) =RK.@(t, —T)u(t) =1000 m
x,(t,)=10.10> x1x2(t, —0,05)=1000 - t,=5000s < 7200s du C.d.C.F. > C.d.C.F. ok.

t;=5000s est tres grand et limx(t) =R.K.a)co(t1 —T).u(t) -> on peut donc négliger I'exponentielle.
t—o0

Etude des performances du systeme d'ouverture de porte automatique de TGV -

Corrigé
Q.1. un(t) = e(t) + Ry.i(t) > Unm(p) = E(p) + Rm.1(p)
e(t) = ke-wm(t) > E(p) = ke-Qm(p)
dao_(t
12808 _c S 1pOn(p)=Calp)
Cm(t) = km-i(t) - Cm(p) = km-l(p)
Q.2.
I(p) Cm(p)
Un(P) ] Qn(p)
— 1/R,, > km —
Jp
E(p)
Ke
kK,
Q.3. 2,,(p) =i. Rin 1P —i. Kok =i. 1 __K avec K=iet T= Ry ]
UnP) ke g, Kmke ko RoJptkok, ko g, Rmd p 1FTP ke KK
R,-.p K-Ke

t
Q.4. o, (t)=Ku,|1—e " |u(t) > voir cours réponse indicielle 1° ordre

Q.5. t,s5 = 3.1 =0,48s avec t = T = 0,16s. -> voir cours réponse indicielle 1° ordre
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d
Q.6. Q. (t)= a Bm(t) = utilisation de la fonction de transfert intégration.

Q7.FBo: 1P __R K
U.p) p 1+Tp
37.10° 1,2 1 44,4103U
Q.8. Y(p)== . Uplp) == ———2
p 1+0,16.p o] 1+0,16.p

t

> y(t)=44,4.10"U,| t—0,16 + 0,16. %1 |u(t) - voir cours réponse & une rampe 1% ordre

La réponse a un échelon d’un systéme en boucle ouverte comprenant un intégrateur est une rampe infinie.

4
Q.9. y(t=4)=44,4.10"x5/4-0,16 +0,16.e °® |u(t)=0,850m - C.d.C.F. ok

t 4

dy(t “ o T
Q.10. ﬂ=44,4.10‘3.uo. 1-e %% |yt)> y(t=4)=44,4.10">x5|1—e % |u(t)=0,22m/s

dt

Valeur supérieure au C.d.C.F.(0,09m/s) - il faut modifier la loi d’entrée pour répondre au C.d.C.F.
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