TP N°06 ( Simulation avec ISIS )
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ASSERVISSEMENT DE VITESSE
Utilisation d'un moteur à courant continu
OBJECTIFS
1-
Modéliser un moteur à courant continu (1° ordre) et effectuer une commande directe (chaîne directe)

2-
Réaliser l'asservissement et mesurer les modifications du signal de sortie par rapport au système non bouclé.

3-
Faire les réglages permettant d'améliorer le système asservi (temps de réponse minimal et sortie finale conforme à la consigne.

4-
Faire le bilan des modifications des caractéristiques lors de l'asservissement du système (constante de temps et transmittance statique). 

I-
MODÉLISATION DU MOTEUR
1-
Présentation

Le moteur a courant continu est caractérisé par les paramètres suivant :

(
constante k = 0,0955 V.rad-1.s    ( E = k.( )

(
résistance d'induit R = 2(
(
moment d'inertie J = 9,12.10-4 m2.kg .

2-
Modélisation

Le moteur est considéré comme un système du 1° ordre d'entrée u(t) en volt et de sortie vitesse s(t) en tr.min-1  (schéma ci-dessous) :




((
Déterminer la valeur numérique de la transmittance statique T0.

((
Déterminer la valeur numérique de la constante de temps (.
Rappel : 
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((
Faire une simulation en utilisant un bloc Laplace "1°ORD : LP" et vérifier que pour un échelon u(t) d'amplitude E = 12V on a une vitesse finale s(+() = 1200 tr/min.


II-
ASSERVISSEMENT : 1° ÉTAPE
Pour réaliser l'asservissement il est nécessaire d'utiliser un capteur de vitesse K(p) = K qui va transformer la vitesse (tr/min) en tension (volt).

Ce capteur linéaire est caractérisé par le tableau ci-contre : 

((
Déterminer la valeur numérique K(p) = K de la constante du capteur.

L'asservissement sera conforme au schéma ci-dessous avec un bloc de commande de type "suiveur" avec une transmittance C(p) = C = 1 dans un premier temps:


((
Déterminer S(p) et U(p) pour une entrée e(t) échelon d'amplitude E = 12V.

((
Déterminer s(+() ; s(0+) ; u(+() et u(0+) en utilisant les théorèmes.

((
Effectuer la simulation de l'asservissement et vérifier les résultats des questions 
(( et (( (les blocs C(p) et K(p) sont de type "GAIN").

III-
ASSERVISSEMENT : 2° ÉTAPE (réglage de C(p))
On désire avoir s(+() = 1200 tr/min avec une tension u(t) ne pouvant dépasser 30V et un temps de réponse minimal.

((
Déterminer la valeur numérique de C pour avoir s(+() = 1200 tr/min.
Indication : u(t) est maximun pour t = 0+

((
Déterminer la valeur de E pour avoir s(+() = 1200 tr/min.

(( Effectuer la simulation pour vérifier les valeurs de u(0+) et s(+().

((
Rajouter et régler un bloc de type "GAIN" entre e(t) et le soustracteur pour avoir les mêmes résultats que précédemment mais avec E = 12V  
(pour avoir 12V ( 1200tr/min comme pour le moteur seul).
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