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                                     Asservissement de vitesse
Principe :
Il s'agit de faire tourner une charge mécanique à une vitesse donnée (sortie) conformément à la loi d'évolution d'une grandeur d'entrée (consigne).

L'écart entre la consigne et la vitesse du moteur est pré amplifié et éventuellement écrêté avant d'attaquer l'amplificateur de puissance du moteur à courant continu et excitation constante.

La mesure de la vitesse est transformée en tension par une dynamo tachymètrique.
I. La manipulation :

· Le but du TP :

Le but de ce TP consiste à :

· Le fonctionnement des éléments et du système asservi de vitesse en boucle ouverte et fermée.

· L’influence du gain sur la stabilité du système.

· L’influence du gain et de la charge sur l’erreur statique du système.

· L’influence de la contre-réaction sur le comportement du système.

· Matériels nécessaires pour la manipulation :

Pour ce TP on a besoin :

· Console : Tergane « asservissement de vitesse».

· Oscilloscope de préférence à mémoire sinon bicourbe +2 seconds (1/10).

· Voltmètre.

1) On réalise les connections nécessaires d’un asservissement de vitesse en boucle fermées, et on applique en entrée un échelon







Avec : 
CR : contre-réaction.

Le système comporte donc :

· Un atténuateur K=0-1.
· Un amplificateur A=1 ou 10.

· Un amplificateur de puissance Kamp=0-10.

· Un moteur Kv=45 rd/s/V.et t=15ms.

· Capteur de vitesse g=7,5mV/rd/s.
a) En boucle ouverte :
1) On règle l’atténuateur P4 sur la position max.

2) On règle l’amplificateur sur la position max

3) On règle l’ampli de puissance G sur la position max.

4) On réalise le montage de l’asservissement de vitesse en boucle ouverte.

On aura le tableau suivant :

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	0
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-10,3
	-10,3
	-10,3
	-10,3
	0
	9,5
	9,5
	9,5
	9,5


« Tableau N°01 »
b) En boucle fermée :
1) On referme la boucle :


On aura le tableau suivant :
	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	-1
	0
	1
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-7,9
	-6,1
	-4,4
	-1,6
	-0,8
	0
	1
	1,9
	4,5
	6,3
	8

	E (V)


	-1,1
	-1
	-0,6
	-0,4
	-0,2
	0
	0,1
	0,2
	0,5
	0,7
	1


« Tableau N°02. »
a) Influence de la charge :
· On connecte la charge.

· on effectue les mesures que précédemment et on rempli le tableau N°3 :

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	0
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-7,9
	-6
	-4,4
	-1,6
	0
	1,9
	4,7
	6,2
	8

	E (V)


	-1,1
	-1
	-0,7
	-0,35
	0
	0,12
	0,5
	0,8
	1,1


« Tableau N°03. »

b) Influence du gain :

· On déconnecte la charge.

· On fixe le potentiomètre P4 sur la position 0,2.

· On effectue les mesures et on remplie le tableau N°4 :

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	-1
	0
	1
	2
	    5
	7
	9

	Us (V)


	-5,4
	-4,1
	-3
	-1,2
	-0,54
	0
	0,67
	1,2
	   3
	4,2
	5,5

	E (V)


	-3,6
	-2,9
	-2
	-0,8
	-0,47
	0
	0,32
	0,75
	   2
	2,8
	3,6


« Tableau N°04. »

c) Influence du gain et de la contre-réaction :


· On fixe la tension d’entrée Ue=5Volts.
· On effectue les mesures correspondantes du tableau 5 

· On observe l’influence de la boucle supplémentaire en courant sur la stabilité du système

· On note les observations dans le tableau N°5.
Les graphes (voir la feuille millimétrée N°1)
	K(P4)
	A
	Kamp
	
	Observation

	0,2
	1
	10
	Sans contre-réaction
	L’erreur statique est faible.

	0,4
	1
	10
	Sans contre-réaction
	Présence des oscillations mais après un certain temps le système tend à se stabiliser.

	0,6
	10
	10
	Sans contre-réaction
	Présence des oscillations entretenues.

	0,8
	10
	10
	Avec contre-réaction
	Le système est stable.


· Compte rendu :
1) Observation sur les tableaux :

· Tableau N°1 :
On remarque que en boucle ouverte la sortie est presque constante Us=10,3 volts pour différentes valeurs d’entrée Ue. Le système ne peut être contrôlé.
· Tableau N°2 :
On remarque que en boucle fermée que la sortie varie selon la tension d’entrée et que l’erreur est presque faible. Le système  peut être contrôlé.
· Tableau N°3 :
On remarque que lorsque on connecte la charge la sortie est presque la même que dans le tableau N°2.
La charge n’influe pas vraiment sur le système.
· Tableau N°4 :
On remarque que lorsque le gain diminue l’erreur statique augmente.
· Tableau N°5 :
On remarque que lorsque on introduit la contre-réaction le système devient stable.

2) Les courbes de vitesse en fonction de la tension d’entrée :

· Tableau N°1 :
On a :
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On complète le tableau suivant :
	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	0
	2
	5
	7
	9
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                                -graphe 01-
· D’après le graphe 01 on remarque que la vitesse de sortie est constante pour les deux sens de variation de l’entrée. (Une ligne horizontale)
· Tableau N°2 :
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On complète le tableau suivant :

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	-1
	0
	1
	2
	5
	7
	9
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                                                         -graphe 02-
· D’après le graphe 02 on remarque que la vitesse de sortie varie selon la tension d’entrée 
3) Le schéma fonctionnel du système :
· En boucle ouverte :

· En boucle fermée :
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Donc l’erreur statique en fonction du gain :
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Avec :
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 Échelon selon l’entrée.

4) Le tracé de Bode et Nyquist :
Pour Kp4=0,4 et A=1
On a la fonction de transfert :
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· Diagramme de Bode :
 [image: image35.emf]                                     
                             -graphe 03-
· Diagramme de Nyquist :

[image: image36.emf]
                   -graphe 04-
5) On remarque que la charge n’influe pas sue les mesures 
Conclusion :
L’erreur statique ne dépend pas de la charge.
6) On remarque que lorsque le gain augmente l’erreur statique diminue.

Conclusion :
L’erreur statique dépend du gain du système.
7) D’après le tableau N°5 : 
Lorsque le gain augmente l’erreur statique diminue mais le système devient instable
L’introduction de la contre-réaction permet de stabiliser le système.

Donc il y a  duale précision stabilité.

· Conclusion générale :
· Lorsque le gain augmente l’erreur statique diminue mais le système devient peut stable.
· La charge (faible freinage) n’influe vraiment sur l’erreur statique.
· Les systèmes bouclés peuvent être contrôlés au contraire des systèmes non bouclés.
· Il existe une dualité entre précision et stabilité, donc il faut veuillez sur ces deux points pour concevoir un système performant.
« Asservissement de vitesse en boucle ouverte. »
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« Asservissement de vitesse en boucle fermée. »
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