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Commandes proportionnelles

La structure de commande est la suivante u(t) = ke(t) ou K(p) = k.

Example

Soit le systeme suivant G(p) = -5

p+1
_ _k
Le systeme en boucle fermée s'écrit Gpr(p) = m.
@ Le gain statique en boucle fermée est K; = k+1, la constante de temps
1
Tbf = 31

@ I'erreur de position est donc €, = =

p P = k+1

o Finalement k 7, t, \,, €5 \..
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)/ref(j—Q 6(p) K(p) -k

Exemples de correcteurs

o
+
=

Fonction de transfert en BF :
Y(p) = G(p)U(p) = kG(p)e(p)
e(p) = Yrer(p) — Y(p)

Y(p) _ _kG(p)
Yref(p) 1 —+ kG(p)
—————

Gpr (P)

Erreur en régime permanent:

e(p) = Yeer(p) — Y(p)

e(p) = Yrer(p) — kG(p)e(p)
6(p) = myref(p)

lim €(t) = lim pe(p)

t—o0 p—0

Erreur de position ¢, = ﬁ
Erreur de vitesse ¢, = co
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Calcul de la réponse indicielle

En temporelle :
y(t) +y(t) = u(t)
y(t) + y(t) = k(yrer(t) — y(1))

Résolution :
P(t) + (k + 1)y (t) = kye(t) = k1
@ Solution homogene :
y/(t) — e—(k+1)t
@ Solution particuliere :
yp(t) = 1
@ solution générale:
y(t): e—(k+1)t o 1
o Condition initiale y(0) =0
A=
y(t) = 1 (1—e (001

y(t) = (—e

Exemples de correcteurs

En utilisant Laplace :

Y(p) = be( ) Yrer(P)
Y( ) = kp+1+k Yref(p)

1/p
Décomposition :
_ 1 1
Y(p) = (—m + 5)
Laplace inverse :
1+t 4 1)



reponse indicielle de la bouce fermee.
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Commandes intégrales

t
La structure de commande est la suivante u(t) = k; [ €(t)dt ou K(p) = %.
0

Example

Soit le systeme suivant G(p) = ﬁ.

\ 2 02, o . k;
Le systeme en boucle fermée s'écrit Gpr(p) = Ik
@ Le gain statique est Ks = 1, w, = Vk;,( = ﬁ
@ |'erreur de position est donc nulle €, = 0, car le gain statique est
unitaire.

@ Finalement k; ', ¢ \,, les oscillations *, le dépassement . La
commande intégrale permet d’améliorer la précision du systeme, mais

elle peut provoquer des oscillations.




Yref(ph e(p)
—|—KJ_ K(p) =&




Step Response
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Commandes PI

t
La structure de commande est la suivante u( (Tl fe t)dt + € t)>
‘0

K(p):k(#ﬂ).

Elle permet de combiner les avantages des deux stratégies de commandes.
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Commandes tachimétriques

La structure de commande est la suivante u(t) = k (e(t) — 7qy(t))

Soit le systeme suivant G(p) = p+1)
Le systeme en boucle fermée s'écrit Gpr(p) = W’W.
1+k7’d

o Le gain statique est K; = 1, w, = Vk,( = vt
@ |'erreur de position est donc nulle €, = 0, car le gain statique est
unitaire. (ceci est du a l'intégrateur du systeme.)
@ Finalement 74 7, ¢ /', les oscillations \, le dépassement *\.
Le parametre 74 permet donc d'influencer sur les oscillations et le

dépassement. Le paramétre k peut jouer sur la vitesse de convergence vers la
référence.

ot
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Amplitude
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Conclusion

@ Automatique

@ Lié a la notion de systemes dynamiques.

@ Notions de boucles ouvertes et de boucles fermées.

@ The hidden science...Application en électrotechnique (contrdle moteur),
mais aussi en génie civil (contrdle des vibrations), en mécanique,
(mécanique spatiale par exemple) , en médecine, en réseaux télécom, en
finance (théorie des jeux, commande optimale), en musique (analyse et
contrdle acoustique)...

@ Définition de propriétés intrinseques aux systémes dynamiques (stabilité,
précision, qualité du régime transitoire)

@ Premiéres structures de commandes (proportionnelles, intégrales,
tachimétrique ...).

La suite en L3 EEA , M1 AITR /SYGELEC/ISII,
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