TD N°07

ASSERVISSEMENT D'UN SYSTÈME
DU 2°ORDRE

OBJECTIFS

(
Déterminer les caractéristiques d'un système de type asservissement de position angulaire (moteur à courant continu).

(
Etudier les modifications apportées lors de l’asservissement d’un système général du 2°ordre (transmittance statique, pulsation propre et amortissement).

I-
ASSERVISSEMENT DE POSITION

1-
Etude du moteur (chaîne directe)

On désire réaliser un asservissement de position angulaire (support d’antenne orientable).
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Le système utilisé sera un moteur à courant continu :
(
l’entrée u(t) est la tension d’alimentation en volt

(
la sortie ((t) est l’angle du rotor en radian.

Le moteur peut être représenté par deux blocs :

((
Déterminer l'expression de la transmittance A(p).
Indication : la vitesse est la "dérivée" de l'angle.

((
Déterminer l'expression de la transmittance T(p) du moteur (sortie "Angle").
Quel-est l'ordre de la transmittance T(p).

2-
Etude de l'asservissement

Le schéma général de l'asservissement est représenté ci-dessous:
Le capteur de position donne en sa sortie 1V pour un angle de 1 radian en entrée, on prendra donc K(p) =
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((
Déterminer l'expression de la transmittance en boucle fermée 
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((
Calculer l'erreur statique ((() = e(() – s(() pour une entrée de type "échelon d'amplitude E".
Justifier alors l'utilisation très fréquente du moteur à courant continu dans les asservissements de position.

((
Mettre la transmittance TBF(p) sous la forme "2°ordre" 
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Exprimer (0 et m en fonction de T0 et (.

((
On désire obtenir un temps de réponse minimal en réglant T0 (amplificateur de tension intégré au moteur).
On a  ( = 0,5s , déterminer alors la valeur de T0.
Calculer la valeur de (0.

((
Tracer rapidement la courbe s(t) de 0 à 5s pour une entrée e(t) échelon de 2 radians.

I-
ASSERVISSEMENT DU 2°ORDRE (Cas général)

Le système à asservir est du type 2°ordre de la forme 
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Le système est inséré dans une boucle de régulation (schéma ci-contre):

((
Déterminer l'expression de la transmittance en boucle fermée 
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Mettre la transmittance TBF(p) sous la forme "2°ordre" 
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Exprimer T0BF , (0BF et mBF en fonction de T0 , m et (.

((
Préciser l'influence de l'asservissement d'un système du 2°ordre sur les caractéristiques suivantes :
( transmittance statique (précision)
( coefficient d'amortissement (stabilité)
( pulsation propre (fréquence des oscillations).
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