TP ETT
Systeme asservi

Pré requis (I’éléve doit savoir):
- Savoir utiliser un ordinateur
- Chaine d’énergie et d’'information

Programme

Objectif terminale :
L’éleve doit étre capable de reconnaitre les caractéristiques d’un systeme asservi

Matériel
- Ordinateur

Travail demandé

e  Récupérer le programme sur le site sti2dsinhyrome.fr (TPETT)

e Lancer le programme

| Etude asservissement (réalisé par Péré lapeme Pierre)

Os : Angle de rotation spot mesuré par le capteur
Om : Angle de rotation moteur

Oc: Angle de consigne

wm : vitesse angulaire

U2 : tension alimentation moteur

U1:Signal de sortie capteur

Rotation sous marin Di Inclinaison lampe _D_




Etude d’un systéme premier ordre (asservissement de vitesse):

e  Cliquer sur premier ordre

Etude asservissement (réalisé par Pére lap

Hélice wc : Vitesse de consigne
wm : Vitesse angulaire du moteur
il
1 b P 1 wh : Vitesse angulaire hélice mesurée par le capteur
| L 1
Réducteur n . . .
ll; o U2 : tension alimentation moteur
== m
oy Moteu U1: Signal de sortie capteur
vitesse angulaire u,

e Réaliser le schéma bloc du systeme

Exemple :

oystéme
Correctedr comrmandé




e  Cliquer sur systeme premier ordre

Consigne fréquence de rotation hélice (tr/mn) |7 e \ 0
TChart Variables

. consigne
Valeur sortie ) S I |
~Gain | —— {0

0
e .
0
Fréquence finale 10 tr/mn

Lancer le tracé

e  Mettre une valeur de consigne de 1600 tr/mn
e Mettreletauxal
e FairevarierlegaindeOal

Valeur de consigne

Gain

Valeur finale

0.2

0.4

0.6

0.8

e Comment varie la précision en fonction du gain

e Mettrelegainal
e Fairevarierletauxde1a5

Pente en % (rapidité)




Remarque :

Consigne fréquence de rotation hélice (tr/mn) = *)_ | 1600 ’

TChart Variables
1600 B consigne
. Valeur sortie R —
1280 Gain { '__1 1 }7
9260 o
640 L
320 Taux - s |
0
0 5 10 15 20

Fréquence finale | 15868324047,

Lancer le tracé

e Comment évolue la rapidité en fonction du taux

Etude d’un systéeme second ordre (asservissement de position):

e  Cliquer sur second ordre (présentation)

(Guse e vt e Peiepere e I

Os : Angle de rotation spot mesuré par le capteur
©m : Angle de rotation moteur

o Oc: Angle de consigne

—i
Reéducteur 77

il U2 : tension alimentation moteur

wm : vitesse angulaire

c_!m", U1: Signal de sortie capteur
position angulaire uy

Rotation sous marin |7}— Inclinaison lampe _|7)_




e Réaliser le schéma bloc du systeme

Exemple :

Correctedr

oystéme
commandé




e  Cliquer sur systeme second ordre

"Etude asservissement {réalisé par Pére

I Consigne angle lampe (degrés) ‘ - .
TChart
B consigne
[ Valeur sortie
0
0
Lancer le tracé

Variables

G 0 |

T (1 ]

Coef d'amortissement

[ — oz |

Angle final \Odegrés |

e  Mettre une valeur de consigne de 230°
e Mettreletauxal

e  Mettre un coef d’'amortissement de 1

e FairevarierlegaindeOal

Valeur de consigne Gain

Valeur finale

0.2

0.4

0.6

0.8

e Comment varie la précision en fonction du gain

e  Mettre une valeur de consigne de 230°

e Mettreletauxal

e Mettreungaindel

e  Faire varier le coef de 0,1 a 1 et tracer le signal de sortie




NOM G Prénom @....coooovieeeeiiieeeeeeeeeee e
Coef Tracé
011 TChart
O consigne
400 [ Valeur sortie
320
240
160
80
0
0 10 15 20
1
e Comment évolue la stabilité en fonction du coefficient d’amortissement




