Chapitre 1- Notions de Systémes Asservis
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2.1 Commande en boucle ouverte
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2.1 Commande en boucle ouverte
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L’exemple typique de ce type de structure est constitué par la machine a laver
fonctionnant sur la base de cycles pré-programmeés ne possédant pas
d’'informations mesurées concernant le degré de propreté du linge.
Toutefois, si le systeme a commander n’est pas parfaitement connu ou si des
perturbations l'affectent, les signaux de sortie ne seront pas ceux souhaites.



2.2 Commande en boucle fermée
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2.2 Commande en boucle fermée
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2.2 Commande en boucle fermée

¢ compare ce que j& Veux
¢t ce que je regois

j€ corrige jusqu ’a ce que

H=100e¢m

mveau H

Commande
du débat e
& e Systéme de | d’entrée
%ﬁ ——  réglage
_)-
objectif: fuite
H=100¢m T




2.2 Commande en boucle fermée

Comparateur

e(t)

Consigne

(1)

ecart

Chaine directe

Correcteur

Perturbation

=S

Processus

y(t) sortie

u(®) » Actionneur
commande
y(t) mesurée
Capteur |«

Chaine de retour




Un systéme est souvent represente par:

a. Schéma physique
Le schéma physique est un des représentations qui Nous
permettent d’analyser le systeme. Ce type de schéma utilise
la normalisation de chaque technologie.
0 Schéma électrique : circuit RLC.
0 Schéma mécanique : masse, ressort, amortisseur...



b. Schéma fonctionnel :
Dans le schéma fonctionnel on représente les fonctions par

des blocs et les grandeurs physiques par des fléches qui les
relient.

Lorsque la grandeur physigue est obtenue par une sommation,
on la repreésente par le symbole (+) et par un cercle.



c. Modele mathematique :
Pour réaliser une commande automatique il est nécessaire

d’établir les relations existantes entre les entrées et les
sorties. L’ensemble des relations s’appelle modéle

mathématique d’un systeme.

e(r) = ug(r) + ug(f) + vy(1)
Résistance : uy(f) = R i(f): Bobine: HL(I):L% . condensateur : 1'5{,3:%[1'(!)(1’1'

| dv,
() = C ——
i(r) o
dv, (1) L dvs . dvs(D)
ugy(t) = RC T} = e(f)=vs (1) + RC 7 + L a0
d*vs(t)
(1) =
(1) -




Les caractéristiques dynamiques permettent de quantifier les
performances d’un systéme asservi. Elles sont appréciées a
partir de la réponse des systémes des entrées types.

a. Entrées « types » (signaux canoniques) :

Fonctions Equations Réponse s(t) Allures
e(t)
Dirac ou e(N=Eo(r) tel que: E
_ , , : Reéponse
impulsion 5(f) = L st 1=0 | |
_ or) = 0 si t = 0 |lmpulsionnelle
(percussion) L 0 .




e(f)= E u(r) tel que: T e(t)
échelon de u(t) = {1 si 1 20 Réponse .

position 0 sz 1 <0 indicielle
0 .
i >
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Remarque : si E = 1 I’échelon est dit unitaire.




b. Performances d’un systéme asservi :

v" Précision :
La précision quantifie 1'erreur lorsque 1"équilibre est atteint avec e(t) et s(t) sont de méme nature.

autrement 1’erreur se trouve a la sortie du comparateur.
A




—  Un systéme est précis si la sortie suit 1'entrée a toutes circonstances.
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Le signal s(t) : precis
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v" Rapidité :
La rapidité quantifie le temps pour atteindre 1"équilibre on 1'appelle le temps de réponse.

Le temps mis par la réponse du systéme pour atteindre a mois de 5%. la valeur finale est retenue conume
critére de rapidité t; a £ 5%.

Le signal s(t) est plus rapide que le signal s’(t).
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On dit alors qu’un systéme a une rapidite satisfaisante s’1l se stabilise
a son niveau constant en un temps juge satisfaisant.
v Stabilité :
* La stabilité d’un systéme est la capacité de converger vers une
valeur constante si I’entrée est constante.
« Ce systeme tend a revenir a son état d’équilibre permettant
quand on lui appligue une perturbation de courte durée.
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