Eléments de Correction A_Roux

TD — Robot de Vincennes

POINT METHODE :

e Détermination de I"écart en BF en fonction de la classe de la BO et de I'entrée
(Q3/Q8/1Q2/Q16/Q19/Q27) :

Classe 0 Classe 1 Classe 2 Classe 3
€ € € €

A 0 0 0

X(p)

A
Ko 0 0

A
o0 —_—
Kpo

e Temps a 5% pour un premier ordre (Q3/Q8/Q27) :
t5% ~ 3,7

e Marge de Phase / Marge de Gain (Q17) :

AGdB

0dB
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ELEMENTS DE CORRECTION :

Ql:

A_Roux

Stabilité

Rapidité

Précision

Péles de la FTBF

Critere de la FTBO (Marge de
phase, Marge de gain)

Temps de réponse a 5%

Pulsation propre et pulsation de
coupurea 0dB

Erreur statique
Erreur de trainage

Tableau Classe/Gain de la FTBO

Q2:
_K K
BF
Hp) = 1 1+TK “1+1 p
T+KP BF
K T
KBF :m: 0,66 Tgr :m: 0,335
Q3:
FTBF du 1°" ordre -> stable d’apres son pdle réel négatif —1/T.
Stabilité
we,?° =173 rad.s™" Mg = 120°
Rapidité trgg, =15
. 1
Précision & =3 &=®
Q4:
E(p) S(p)
C(p) G(p)
Q5:
Stabilité Précision Rapidité
Clp)=K 7~ N 7 7
C(p) ! N 7 \
p) =
p
Cp)=p 7 N 7
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A_Roux

Q6:
Ew) 10K S(p)
1+
Q7.
10K T
KBF =Itiok 0,95 Tpr = m == 0,05 S
Q8:
FTBF du 1°" ordre - stable (pole réel négatif)
Stabilité we,?? =19,97 rad.s™*
Me =92,87°

Rapidité trey, = 0,155

Précision & =005 ¢, =0
Q9:

La correction proportionnelle a :

e Diminué la stabilité
e Augmenté la rapidité
e Augmenté la précision

Ecart statique = aul

Ecart en vitesse = fini

Ql0:
E(p)
Ql1l:
KBF = 1

K S(p)
p(1+1p)

1
Hp)=——7—"—
1 T
1+?p+fp2

K 1
Wopp = \/; =1,41rad/s ; zgr= PN 0,35
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Ql2:
FTBF du 28™¢ ordre - stable (partie réelle de ses pdles négative)
Stabilité wg? ==1,25rad.s™*
M@ =38,7°
Rapidité trey, = 0,665
Précision &=0 & =05
Qi3:

La correction intégrale a :

e Diminué la stabilité
e Diminué la rapidité

e Augmenté la précision

Qi4g:
En reprenant les formules de la Q11 et en remplagant K par K;K, il vient :
wg" == /KK Zpr == 2\/:1(7
K;=0,26
C(p) = 2.26
p
Qils:
KBF =1 ; 2z8F =069 ; w8 =0,72rad/s
Qil6:
FTBF du 2™ ordre -> stable (partie réelle de ses péles négative)
Stabilité a)foo =047 rad.s™?!
Mp = 64,62 °
Rapidité try, = 4 14s
Précision &=0 ¢&=19
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Ql7:
g' T 1
< 8.0%10 gox10’ 10"
.10 -
10" 20x10”" 4.0x10° 6.0x10° goxio” 10°
1 | ]
-100 -
‘: 116
;i"; -120 -
o
-130 4
0 Entiée : E Sortie : S |
c=0716 C(p)= %
Ql8:
Kgp =1 KK _ 062 d/ Losr _ g9
= 5 Wope = =0,62rad/s ; zgp= =0,
Ql19:
Stabilité wg? =036rad.s™"  M¢p =70,31°
Rapidité trey, = 535S
Précision &=0 &,=263
Q20:
Bouclé Proportionnel Intégral pur Intégral 1 Intégral 2
0,26 0,19
C(p) 1 10 5
Mo 120° 92,9° 38,7° 64,6 ° 70°
trso, 1 0,14 5,66 4,14 53
& 0,33 0,05 0 0 0
& +o0 400 0,5 1,9 2,6
We, 1,73 19,97 1,25 0,47 0,36
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Q21:
1+aTp
Alp) =——— ; >1
® =377 4
a=1,21 T=192s
1+2,32p
A = —
P =172
Q22
Mp = 68,22°
Q23
a=1,35 T=181s
0,261+ 2,45p
C(p) = S —_
® 1+1,35p
Q24.
Kpo n"étant pas changé, on ne change pas les écarts.
Q25
1+ Tip K,
Clp) =K; ;0 T =—
(p) l p l Kl
Q26:
T,=1=1s FTBO(p):%
Q27

Le réglage proposé donne un premier ordre en BO, et donc en BF, avec un gain statique de 1
(i.e. e, = 0).

La marge de phase est de 90° (la phase de la BO est constante a -90°), donc le critére est vérifié.

La précision a un échelon d’entrée est vérifiée.
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KK,
H( ):S(p): G(p) _ 14 _ KK; _ 1 _ Kpr
E(p) 1+G®) KKi p+KK; 1 1+teep
1+ 1+ p
p KK;
Kpr = 1 =
BF = TBF = ¥k,
Il faut respecter les criteres de rapidité et précision a une rampe.
Rapidité : t,,,, <55 Précision a une rampe : |g,| <3 m.s™!
5
<Z & <3
Tpr = 3
K =03 K; >0,16
Q28
1+p
K; =0,3 Ti=1=1s K, =TK; =03 Cclp)=0,3

p



