TD 07 - Systemes automatisés Lycée Bellevue Toulouse - CPGE PCSI

Préhenseur de pieces — Corrigé

Q.1. On a Viu(p) = K;.8p(p) et Uc(p) = K1.6(p)
d’ou : g(p) = Uc(p) — Vm(p) = K1.8c(p) — K7.65(p) = 0 > si B(p) = B,(p) alors K; = K;.

Q.2. uy(t) = e(t) + R.i(t) -> Um(p) = E(p) + R.I(p)
e(t) = kewom(t) S E(p) = keQup)
pAom®_ e S 1pQulp) = Culp)
Cult) = k(1) S Culp)= kl(p)

I(p) Cw(p)

Un(p) 1 Qu(p)
—> 1/R Kwm > E —o—>
T E(p)

B(p)

ke
kK
Q 1 1 k,,.k 1 1 R.
H,(p) = u(P) = RI.(J.pk = Me - R LS avec K3=iet Ts= J
UulP) ke 1, KmKe ko Rip+kyk, k.o 4, RJ p (1+Tp) k, wKe
R.Jp kK
_t
Q.3. o, (t)=K;.U, 1—e = |u(t) > voir cours réponse indicielle 1° ordre
e Valeur de wy(t) a l'origine : wy(t) =0 pourt=0.
e Pente al’origine :
. , . . K,.U K,.U K,.U
oy'(07) = lim o, (t):I|mp.[p.QM(p)]: limp>.—=20 =370 5 lpante 3 I'origine = —=—2
0" p—>® oo p(l+Tp) T 3
Théoréme de la valeur initiale
Transformée de la dérivée (Cl nulles)
e Ordonnée en +o :
Oy (+0) = lim oy, (1) =limp.Q,,(p)=K;.U, > oy (+0) =K;5.U,
t—+0 p—0
Théoreme de la valeur finale
da,,(t 17 1
aa. IO _ ) 5 p.0uip) = ult) > Hyp) =P L
Qulp) p
Q.5. Un(p) Qu(p)  Bu(p) 6x(p)
Schéma bloc : Uc(p)
B.(p)
— K — K Hs(p) Ha(p) Ks Ke
Vu(p)

K7
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Ky K3 Ks KoKy 1

Calcul de la FTBF : H(p) = %) :Kl_gb(p) =K1_i_ Ka-Hs ()-Ha () Ks Ko Ky =K1-i- (1+Tp)
O " Uclp) K, 14K, Hs(p)H, (p) KsKe K, Ky 1, KoKsK KoKy 1
(1+T,p) p
On pose Kgo gain boucle ouverte tel que : Kgo = K, .K; K K¢ K,
Ky
H(p)=K—1- > oo =7 % =— K 1 avec :
K, T3p° +p+Kg —3.p2+ip+1 (1+—'Zp+—2p2)

Kgo Kgo Wy Wy
K K 1] 1
= L=1siK, =K, (Q.1.), we=_ [ etz ==, et Kgo = K, .K;5.K K K, (Kgoens™)
K, T, 2\ Keo- Ty

Q6. 0u(t)
1.6 D,
A 'aide de I'abaque annexe 1 du cours 5= = ﬁ-
07, on obtient graphiquement z =0,2. 1.4 \
1,3 -
. . i \ Valeur asymptotique
Valeur asymptotique : Graphiquement 1’1 Py 0. (o) =[1=K
onlitB,(+0)=1->K=1. P ‘ q p—
7 w
0.9 -‘\
La période des oscillations amorties est 0,8 I
T 2 2 0,7 |
Y S 0.6 |
@, (0 1-7° 0.5 < b;
Graphiquementon lit T,=0,13 s 0,4 T,
2z 2 0.3
2w, = == > 0.2
TA1-22 01341-02 o s
s
wo =49 rad/s. 0

0 0,05 0,1 0,15 0.2 0,25 0.3 0,35 04 0,45 05

Valeur du dépassement transitoire 1.0 — EEE TTIT I
%é\:\ —d éro du .ur o }_
B s S, T
D = [N RS 10T
-5 — T Ry B h g LI Kl
v S S \\ SNea 11
" =1 o \“\\\\ h \" ) \\\/ . —
52 03 hNAYA RN N
0,52=— ->D;=52% ANANA \ '\
100 . NCTN —\| 2T X
502 L PN \\ AN
L
3 l
£ onf | N\ \
- R — A}
5‘ _— .- \ 3 \
2 = 5
\ \
0,05 L1l A\ B\
0.04 LI —\ 198
0.03 - \ ﬂ-\.‘;
DI; Dy \L) B
0c2 1 D, - w \ -
' ]
P S L\ i
Oy : premies el plus grand
0,01 dépassoment Iransitore \ l
2.01 002 003 004005 6, 2 €3 0,405 10

Facteur d'amortissement £
—_—

13
Q.7. Pourz=0,2 on lit sur I'annexe 2 cours 07 tg,.0, ®13 > tg, “ 10 0,26s - Exigence 1.2.1 non vérifiée.
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g
l

g
\

g
N

8
l
f

— Tomps e téponse rédut T, W,
/.

3

-
= |
N

“w

|
L
i)
" i

2

|
0.0 003 005 010 | 03 05 | 2 45 710 0 40 40 100

Faclour & amort

in

6,,(t)

1.6
1.5
1.4
1.3
1.2
1.1

-Valeur asymptotique
Gb(+oo ) =1=K

0,9 -
0,8
0.7
0,6
0.5
0.4
0,3

0,2
0.1 '

Graphiguement tsy, = 0,27 s

0 0,05 0.1 0,15 0.2 0,25 0,3 0,35 04 045 0.5

Q.8. Syntheése :

Performances Temps de réponse

Clent Domaine du commanditaire attendues attendu:0,2 s

Systeme souhaité

Avec le réglage
actuel I'exigence
du cahier des
charges n’est
pas respectée.

Ecart 3

L HEHEHH |
. - Performances

H‘ At 1 i i . -
\ Domaine de simulation simulées

Systéme simulé ( Temps de réponse

simulé =0,26 s
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Etude de l'asservissement d'une unité dentaire — Corrigé

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

Q,(p) _ Clp)H(p).Glp)

Q.2. =
Q.(p) 1+C(p)H(p).G(p)

di(t
Q.3. u(t) =e(t) + R.i(t) + L.% - U(p) = E(p) + R.I(p) + L.p.I(p)
e(t) = ke.wr(t) = E(p) = ke-Qm(p)
da,(t)
J. t = Cm(t) - f-wm(t) - Jp Qm(p) = Cm(p) -f. Qm(p)
Cm(t) = km-i(t) > Cm(p) = km-l(p)
kK,
Q4 Q.)_ 1 (R+lp)(lp+f) 1 k. K, 1 k. k.
T Up) ke g, Kmke k., R+Lp)(bp+f)+k k., k. Llp*+RJI+Lfp+fR+k_ .k,
(R+Lp).()p+f)
k. k.
Q.p)_ 1 fR+k, K, _ K
Tk RJ+LF LJ T2z 1
Up) ke g, ( ) p+ P (1+—p+—2p2)
fR+k k.~ fR+k k. w,
k., [fR+k_ k. 1 RJ+Lf
avecK=——— wg=,|———— etz =—. .
fR+k, .k, L.J 2" JLI(fR+k, k)
I(p) Cin(p)
U(p) 1 ) 1 Qnm(p)
™ R+Lp " lp+f
E(p)
ke

Si on utilise un correcteur proportionnel, I'application numérique des grandeurs physiques permet de trouver
. . Q K
la fonction de transfert simplifiée suivante : M: —T  avec K:=0,9 et T1=0,1s
Q) 1+Tp

t

Q.5. wc(t) = weo.u(t) - Q.(p) = Yoo -> systéme du 1% ordre - w,(t) =K;.@,. 1-e ™ u(t)
p

Q.6. ts, = 3.1=0,3s (t = T+= 0,1s) = voir cours 06 réponse indicielle 1° ordre.

Q.7.et 8. % =a.o,(t) - p.X(p) =a. Q(p)

U(p) Qn(p) Q.(p)
.(p) Xu(p)

—> C(p) — H(p) G(p) Tv

T |
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a K a K 1)
Xv(p) = . - Qc(p) - Xv(p) = . L . =
p 1+T;p p 1+T;p p
_t
-> Réponse d’un systeme du premier ordre a une rampe : x, (t)=akK;.0,| t—T; +T;.e T lu(t)
- voir cours 06 réponse & une rampe 1 ordre
Q X
.9. .(p) = - = systéme du 2°™ ordre avec K=1, wo =1 et z=1.
Qp) 1+2p+p
- Réponse d’un systéme du 2™ ordre 3 un échelon w(t) = we.u(t) :
o (t)= a)co.(l ——
Régime permanent \Régime transitoire
- voir cours réponse 07 indicielle 2°™ ordre pour z=1 (Rappel : s(t) = K(l —e " —@,.te”

“nt)y(t)

Q.10. t.,,.@w, =5 (annexe 2 cours 07) soit ts, = 55 = systéme plus lent qu’avec correcteur proportionnel.
5%*~“0

Temps de réponse

Avec ce réglage de
correcteur PID
utilisé I'exigence
du cahier des
charges n’est pas
respectée.

Correcteur

Q.11. Synthese :
L)
Performances
Coud Domaine du commanditaire attendues attendu: 0,5 s
Systeme souhaité
Ecart 3 Cahier
des

= charges

{=H=H=H .

¢ . ‘ 7 respecté.
= = D ine de simulati Performances

| Domaine de simulation simulées Correcteur

Systéme simulé proportionnel pur >
L/' Temps de réponse

simulé =0,3s

Résultats obtenus avec un logiciel de simulation (gratuit) : Easy Reg

Pty Cuodey wessn 0 & W20

== _* Réponse indicielle _09

|Wipated wn-dihbis whkilod + Tamy
1+0,1p ‘

in
|
|
&

Réponse indicielle 1 B
1+2p+p°

proportionnel intégral
dérivé - Temps de
réponse simulé =5s
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