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Intr oduction

Les TD de cetteanree portentsur la miseen pratiqueles en-
seignementslispengs dansle cours, au travers d’'exercices
qui melentapplicationdirectede la theorie et utilisation des
logiciels MATLAB et SIMULINK. L'objectif estd’'assimilerla
théorieet de sensibiliseraux problemesrencontesenpratique
lors de sonapplication. Le logiciel de calcul MATLAB etle
logiciel de simulation SIMULINK qui lui estintégre, ont éte
choisiscarfrequemmentencontésenindustrie.

Voici un premierplan d’organisatiorde cesTD. Ce plansera
sansdoutepartiellementévisé aucoursdel’année.

TD1 a pour but de faire quelquesrappelsconcernante cours
de3®MCanreeAE| surlessysémesatempscontinuetde
sensibiliseraux differenceentresysemesa tempsconti-
nusetsyseémesatempsdiscret.

TD2 porterasurla mocelisationdessysemesdiscretset surle

calculderéponsesemporelles.

TD3 des premierscalculs de synthesede loi de commande
seronteffectués dont le retour proportionnel(critere de

Jury, lieu d’Evans)et avancede phasenumérique.

TD4 seraentierementlestire aucalculde PID numériques.

TD5 la synthesesefera cettefois dansl'espaced’étatavec le

calculd’un retourd’étatet d’'un obserateur

TD6 reprendralestechniqueprécedementtudieessurun ex-

emplede“chaufe-eau”.

TD7 la syntheseporterasur un correcteurR.S.T comprennant

unerégulationet unepré-commande.

TD8 si nousavonsle tempsnouscalculerongrois typesdelois
de commandepour un mémesysememeécaniqueretour
proportionnelyetourd’état/obserateur R.S.T).

Exercicel On s'intéresse la réponseandicielle du syseme

suivant:
1

1. Donnerles caracéristiquesde la reponsendicielle de ce
sysbmeatempscontinuetla traceravecst ep.

2. On consicere que le capteureffectue une mesurede la
reponsedu sysemeavec unepériodicite Ts et quele sys-
teme est excité au travers d'un bloqueurd’ordre zéro.
Construirde mockle du sysemeet compareies signaux
continusetdiscretsdesortieenréponsea un échelorpour
desvaleursdeTs = 0.01s, 0.15s, 1s, 2s. Commentaires.

Exercice2 On s'intéressea la commanded’'un syseme a
tempscontinudontla fonctiondetransfertest:

1
(P+2)(P>+p+2)

Celui-ci estprécece d'un gain K et d’une bouclede contre-
réactionunitaireissuede la sortieéchantillonree. Le syskme
ainsibouck estexcité parun échelon.De plus, le procce est
soumisa uneperturbatiorexternecommele montrele sclema
SIMULINK delafigurel.

1. Sans consicerer I'échantillonnage(syseme continu),
étudierla stabilitt du syseme bouck en fonction de K
(pour cela, utiliser les fonctionnaliesoffertespar MAT-
LAB pourtracerle lieu d’Evanset estimeresvaleurslim-
itesdeK).

. Choisirl' échantillonnagés = 0.01setsimulerla réponse
indicielle du syseme bouck pour des valeurs de K
sugerieureset inférieuresau gain de limite de stabilite
Kiim- Est-cequepourK = K|im la réeponseestenaccord
avec ce qui estprédit par I'analysethéoriquedu syseme
sansechantillonnage?

. Choisir Ts = 0.5s et effectuer les mémes simulations.
Commentaire.

. ChoisirTs = 2s et K = 1. Pourdifferentesamplitudesde
perturbatiorsimulerlesréponsegtcommenteguantala
précisiondu syseme.

. Onplaceunintegrateumumériquedanda chdned’action
ensortiedugainK (figure2). Etudierla précisiondu sys-
teme.
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Figure2: SckemaSIMULINK - RégulateurPl nunérique

Figurel: SclemaSIMULINK - contre-Eactionéchantillonree



