                             Réponse temporelles et correction 

De l’asservissements de position.

Introduction :

La démarche est toujours la même , le système a régler  est pressante avec son cahier de charges .intermédiaires  A partir de la ,en fonction des exigences , nous analysons les besoins et commençons  a développer la synthèse. 

A chaque pas nous montrons les résultats intermédiaires sur le lieux de bode asymptotiques ou réels. enfin , le correcteur obtenu est analyse pour vérifier qu’il donne entière satisfaction.

 Cette étape passe par le trace de la réponse harmonique de la boucle ouverte corrigée nous en déduisons alors les marges de stabilité obtenues.

La réponse indicielle du système en boucle fermée est également donnée ce qui permet l’étude du régime transitoire (dépassement, temps de réponse) et de régime permanent (erreur de position).

Dans le domaine temporel les principaux critères sont les suivant :

Temps de réponse ,amplitude et instant du premier dépassement, erreur statique ,temps d’établissement pour arriver au voisinage du régime établi.

I. La manipulation :

· Le but du TP :

Le but de ce TP consiste à :

· Tracer les réponses indicielles .

· la mesure  de temps de monte (Tm) .

· la mesure  de temps de réponse (Tr) .

· mesure de dépassement (D).  
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1) En visualise les réponses indicielles pour différents K  on mesure  le temps de monte (Tm) le temps de réponse (Tr) et  le dépassement (D).  
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On complète le tableau ci- dessous:

· K=0,8

· A=10

	K
	A


	Tracé de la réponse indicielle


	Tm (s)


	Tr (s)


	D


	(


	0,8


	10
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	0.0155


	0.088


	0.4


	0




                                                                         «  Tableau N°1 »

2)   cas suivant :

· K=0,8.

· A=10.

on introduit un correcteur à avance de phase on  Trace les réponses indicielles et on   mesure  le temps de monte (Tm),le temps de réponse (Tr) ,le dépassement (D).  
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On aura le tableau suivant :

	K
	A


	Tracé de la réponse indicielle


	Tm (s)


	Tr (s)


	D


	(


	0,8
	10
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9
	0.037


	0.045


	0.02


	0


«  Tableau N°2 »
 le correcteur à avance de phase est composé de 2 résistances et d’une capacité voir le schéma suivant : 
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3)  introduisant  une perturbation  on   Trace les réponses indicielles ,mesure l’erreur statique.

Pour :

· K=0,8.

· A=10.


On aura le tableau ci-dessous :

	K
	A


	Tracé de la réponse indicielle
	                D
	(


	0,8
	10
	
	0.02
	0.2




«  Tableau N°3 »
4) On introduit un régulateur PI en série avant le correcteur et on effectue les mesures suivantes :

Avec :

· K=0,8.

· A=10.
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On aura  le tableau ci-dessous :

	K
	A


	Tracé de la réponse indicielle
	(
	

	0,8
	10
	
	        0        


	


«  Tableau N°4 »
Avec le PI est composé de :


· Compte rendu :

 L’influence du correcteur et régulateur sur les performances du système :

· Pour le correcteur à avance de phase :

Ce correcteur supprime les oscillations et diminue le dépassement et augmente la bande passante d’un système.

Ce correcteur nous permet :

Une bonne précision ,une réponse  du système plus rapide il améliore les performances dynamiques.

· Pour le régulateur PI :

Ce régulateur influence sur l’erreur statique du système.

Donc :
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C (p) : fonction de transfert du correcteur à avance de phase.

R (p) : fonction de transfert du régulateur PI.

Alors :




[image: image5.wmf]p

p

K

AK

p

R

p

C

p

p

K

p

P

p

S

p

G

v

v

1

1

)

(

)

(

6

,

0

1

1

1

6

,

0

)

(

)

(

)

(

t

t

+

+

+

=

=



[image: image6.wmf]v

v

AKK

p

R

p

C

p

P

K

p

P

p

S

p

G

)

(

)

(

6

,

0

)

1

(

6

,

0

)

(

)

(

)

(

+

+

=

=

t


Evaluation de l’erreur théorique causée par la perturbation pour une entrée principale nulle :

Si E (p)=0

Alors :
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Comme E (p)=0
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1/observations sur les résultats trouves :

Tableau 1 :
pour  K=0.8 (gain trop élève) et  A=10  la réponse indicielle se caractérise par :

-un dépassement  D% = 40%   (trop important)

-un temps de montée   Tm = 15.5 ms

-un temps de réponse   Tr  =  88 ms

-une partie transitoire prolongée par la présence non négligeable d’oscillations (diminution de la stabilise)

d’ou on peut dire que l’augmentation du gain  K a dégrade les performances dynamiques du système asservis (compromis stabilité /précision ).

Tableau 2 :           (K=0.8 ,A=10)

Avec l’introduction du correcteur avance de phase en série on enregistre une réponse indicielle caractérisée par :

· D%  =  2%   (très faible) 

· Tm   =  37m s  ( bon )

· Tr     =  45 ms   (partie transitoire réduite )

· Erreur statique = 0   

Donc on peut dire que le correcteur a avance de phase a compense la dégradation

Des performances dynamiques (causer par la valeur élevé du gain) du système asservis d’ou :

-une bonne performance dynamique

-une bonne performance statique

Tableau 3 :            (K=0.8 ,A=10)

Avec l’introduction d’une perturbation on enregistre une réponse indicielle caractériser essentiellement par :

·  une erreur statique  =  0.2v  (trop élevée )

Donc on peut dire que  l’introduction  d’une perturbation  a dégrade les performances statiques du système asservis (erreur non négligeable ) , sans influencer ses performances dynamiques  d’ou :

-une bonne performance dynamique.

-une mauvaise performance statique.

Tableau 4 :                ( K = 0.8 , A=10 , Perturbation = 0.4 )

Avec l’introduction du régulateur PI en série et avant le correcteur a avance de phase on enregistre une réponse indicielle caractérisée par :

· D%  très faible .

· Tm  très faible .

· Erreur statique = 0 v 

Donc on peut dire que l’introduction du régulateur  PI  a pue compenser l’erreur stationnaire due a la présence d’une perturbation  sans affecter les performances dynamiques du système asservis d’ou :

-De très bonnes performances et statiques et dynamiques .


conclusion :L’analyse d’un système de régulation consiste à déterminer les performances du    système en régime permanent et en régime transitoire.

Cas de performances concerne essentiellement la stabilité , la précision statique et la précision dynamique est la qualité de régulation .

Le problème fondamental est celui de stabilité à condition d’avoir une bonne stabilité est impérative.

Les performances spécifiées ne peuvent être obtenues que par l’introduction dans l’équipement de régulation , de correcteur  tel que les  PI,PID .
· si K augmente le dépassement augmente aussi donc l’augmentation des oscillations.
· Un correcteur à avance de phase influe sur le dépassement donc diminue les oscillations Et augmente la bande passante du système.

· Une perturbation influe sur les performances du système donc le dépassement augmente et cela implique l’augmentation de l’erreur statique.
· Un régulateur PI influe sur l’erreur statique donc elle diminue.
· On peut déterminer le correcteur à introduire en connaissant la fonction de transfert du system.
· On choisit le correcteur selon certaines performances désirées. 
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« Correcteur à avance de phase. »
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«Régulateur PI.»
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