Résultats obtenus :

-cas d’un asservissement non corrige : (tableau 1)

k
A
  Trace de la réponse indicielle
     D%
    Tm                 Tr

0.5
10

     30%
       20 ms           48ms

0.8
10

     36.8%
        15 ms           86 ms  

                    -avec l’introduction d’un correcteur a avance de phase :(tableau 2)

k
A
          Réponse indicielle
D%
Tm
Tr               Erreur              statique(v)

0.8
10

Très

faible

 1.9%
 15 ms
                      Très faible

   44 ms                 20mv

          

                  -avec l’introduction d’une perturbation : (tableau 3

k
A
Perturbation(v)
Réponse indicielle
  D%
  Tm
Erreur statique(v)

0.8
10
         0.4

  Très 

 faible


  Très

  faible 


       0.2v

                   -avec l’introduction d’un régulateur PI en série avant le correcteur :(tableau 4)

k
A
Perturbation(v)
       Réponse indicielle
D%
Tm
Erreur statique

0.8
10
        0.4

Très 

faible
Très faible
   Très faible

         0.046v

Compte rendu :

1/observations sur les résultats trouves :

Tableau 1 :
                Pour  K=0.5 , A =10  la réponse indicielle de la FTBF d’un asservissement de           position est caractérise par 

                                          -un dépassement   D% = 30%

                 -un temps de montée  Tm(s) = 20 ms

  -un temps de réponse Tr (s)  = 48 ms

donc ses performances dynamique sont relativement mauvaises.

 et ce qui en est des performances statiques elles sont bonnes « erreur =0 »   ( système intègre).

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

-un dépassement  D% = 36.8%   (trop important)

-un temps de montée   Tm = 15 ms

-un temps de réponse   Tr  =  86 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%  =  1.9%   (très faible) 

· Tm   =  38 ms  ( bon )

· Tr     =  44 ms   (partie transitoire réduite )

· Erreur statique = 20   (tres faible)

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 reponse indicielle caracrisee 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 reopnse indicielle caractérisée par :

· D%  très faible .

· Tm  très faible .

· Erreur statique = 0.046 v  très faible

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’action simultané  des deux régulateurs (le correcteur a avance de phase et le PI ) 

                         a assure et l’optimisation et le maintien des performances dynamiques et statiques 

                          du système asservis .

Remarque :
                       Les résultats de la simulation diffèrent un peu de s’eux de l’exprience analogique car on a pas pris en compte dans la simulation de quelque parametres tel que :

· Les  couples resistant (présence de frottement ; reistance de l’air …)  

· Les erreurs due montage (consommation des appareils de mesure …)

· Erreurs de lecture ….ect

et qui caractérise les expériences faites analogiquement .

Discutions :

On est en présence d’un système qui présente  de performances non satisfaisantes et qu’on voudrait corrige afin de pouvoir a la fin l’amener au caractéristiques suivantes :

* De bonnes performances dynamiques :

D%  tres faible

Tm   tres faible (systeme rapide )

Tr     tres faible (partie transitoire limitee au maximum )

* De bonnes performances statiques :

Gain plus eleve  => plus de precision

Reduction des erreures statiques 

Reduction des effets des perturbation sur la precision

D’ou et par simulation des reponses du systeme on agit graduellement par des reglages (corrections) de maniere systematique 

A / Reglage sur les performences dynamiques :

   En ajoutant en serie un correcteur a avance de phase on amene le systeme aux performances dynamiques souhetable . 

Le correcteur agit essentiellement en procurant au systeme 

une marge de phase suplementaire => une meilleur stabilite dynamique

une marge de gain suplementaire   => -rapidite : augmentation de la frequence de resonance .

                                                             -plus de precision : gain critique plus eleve .

B / Teste la sensibilite du syseteme vis a vis d’une perturbation constante P=0.4v :
Grace a la simulation nous avant pue observe l’effet d’une perturbation retardee dans le temps      

(systeme lineaire => superposition des effets )

on remarque une erreure statique constante induite de la présence d’une perturbation a partir de    

t = 3s ; temps d’incertion de cette derniere .

on en conclue que l’ajout du correcteur a avance de phase ne protege pas le systeme des effets des perturbation .

C / Une solution pour eleminer les effets des perturbation :
Puisque la perturbation est une constante introduite lors de la phase de reoponse du systeme en basse frequences  alors notre deuxième regulation doit agire en cette zone . 

Ajout d’un regulateur PI :

                                          Des resultats trouves on peut observer clairement l’effet compensatoire que procure le regulaeur  PI  sur l’erreure induite par la perturbation (effet observe a partir du point 

 T = 3s)

                                           Donc l’ajout d’un régulateur PI permet d’atténuer les effets de la perturbation (qui est une erreur stationnaire ) . 

Le regulateur PI agit, par la présence d’un pole a l’origine (donc compensationen  par integration des ecarts a l’infinie) en basses frequences , en éliminant les erreurs stationnaires

*Donc : 

finalement on a ramene notre systeme au performance dynamiques et statiques souhetables

(resultats du dernier tableau )

Conclusion :
                       L’utilisation d’une simulation nous permet d’évaluer avec exactitude le comportement de notre système a étudier donc d’évaluer systématiquement les améliorations dont

Il nécessite afin de le performer .

                       Néanmoins les expériences faites analogiquement nous informent sur les marges de sécurité qu’il faut procure au système en fonctionnement réel .

                       C’est une fois évaluées et rajoutées aux données de simulations que nous pourrons estime la fiabilité du comportement de notre système .     

