Asservissement de vitesse.

 Introduction :

L’asservissement de vitesse consiste à commander la vitesse de rotation d’un moteur à courant continu à l’aide d’une source de tension variable.

L'écart entre la consigne et la vitesse du moteur est prés  amplifié et éventuellement écrêté avant d'attaquer l'amplificateur de puissance du moteur à courant continu et excitation constante.

La mesure de la vitesse est transformée en tension par une dynamo Tachymètrique.
 but du TP :

Ce TP consiste à étudier :

· Le fonctionnement des éléments et du système asservi de vitesse en boucle ouverte et fermée.

· L’influence du gain sur la stabilité du système.

· L’influence du gain et de la charge sur l’erreur statique du système.

· L’influence de la contre-réaction sur le comportement du système.

Travaux pratique :

Manipulation 1 :
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Après  avoir  réaliser les connections nécessaires d’un asservissement de vitesse  et en appliquant  un échelon à l’ entrée, on identifie les éléments dans le système, on observe sur la maquette chaque élément et on détermine l’entrée et la sortie. 
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Le système comporte donc :

· Un atténuateur K=0-1.

· Un amplificateur A=1 ou 10.

· Un amplificateur de puissance Kamp=0-10.

· Un moteur Kv=45 rd/s/V constante de vitesse.

· et t=15ms                         constante de temps mécanique.

· Capteur de vitesse g=7,5mV/rd/s      sensibilité de mesure.

CR : contre-réaction

a) En boucle ouverte :

On réalise le montage de l’asservissement de vitesse en boucle ouverte de la figure 1 qui possède le schéma fonctionnel suivant :





On  fixe  l’atténuateur P4,l’ampli-écréteurs ,et   l’amplificateur de puissance G sur leur position maximales en ajustant donc K=1,A=10,Kamp=10.

en donnant des valeurs de tension à l’entrée et en mesurant la tension de sortie en obtient le tableau ci-dessous : 

Tableau N°01 

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	0
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-10
	-10
	-10
	-10
	0
	10
	10
	10
	10


b) En boucle fermée :

On réalise  le même montage précédent ,mais cette fois , on ferme la boucle de retour 



en donnant des valeurs de tension à l’entrée et en mesurant la tension de sortie en obtient le tableau ci-dessous : 

Tableau N°02.

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	-1
	0
	1
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-8
	-6,2
	-4,4
	-1,6
	-0,9
	0
	0,9
	1,8
	4,5
	6,2
	8

	E (V)


	-1
	-0,8
	-0,6
	-0,4
	-0,1
	0
	0,1
	0,2
	0,5
	0,8
	1


Manipulation 3 :

a) Influence de la charge :

Pour pouvoir analyser l’influence de la charge du moteur sur les résultat ,on laisse le même  montage que précédemment mais en introduisant une charge et en procédant de la même manière que dans les Manip(1et2)

· on effectue les mesures  et on rempli le tableau N°3 :

Tableau N°03

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	0
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-8
	-6,3
	-4,4
	-1,7
	0
	1,9
	4,5
	6,2
	8

	E (V)


	-1
	-0,7
	-0,5
	-0,2
	0
	0,1
	0,5
	0,8
	1


b) Influence du gain :

On déconnecte la charge une deuxième fois et On fixe le potentiomètre P4 sur la position 0,2.

· On effectue les mesures et on remplie le tableau N°4 :

Tableau N°04
	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	-1
	0
	1
	2
	5
	7
	9

	Us (V)


	-5,35
	-4,2
	-2,5
	-1,15
	-0,55
	0
	0.56
	1,18
	3
	4,2
	5,5

	E (V)


	-3,75
	-2,85
	-1.8
	-0,85
	-046
	0
	0.34
	0,75
	2
	2,8
	3,6


c) Influence du gain et de la contre-réaction :

On réalisant le montage ci-dessous :



On fixe la tension d’entrée Ue=5Volts puis.

Cette manipulation consiste à avoir  l’influence de gain et de la boucle supplémentaire sur la stabilité du système en utilisant l’oscilloscope. 

On observe l’influence de la boucle supplémentaire en courant sur la stabilité du système puis On note les observations dans le tableau N°5.

Les graphes (voir la feuille millimétrée N°1)

	K(P4)
	A
	Kamp
	
	observation

	0,2
	1
	   10
	Sans contre-réaction
	L’erreur statique est faible.

	0,4
	1
	10
	Sans contre-réaction
	Présence des oscillations mais après un certain temps le système tend à se stabiliser.

	0,4
	10
	10
	Sans contre-réaction
	Présence des oscillations entretenues.

	0,4
	10
	10
	Avec contre-réaction
	Le système est stable.


Compte rendu :
1) REMARQUES OBSERVES DANS LES TABLEAUX:

· Tableau 01 :

On remarque que en boucle ouverte la sortie est presque constante Us=10volts pour différentes valeurs d’entrée Ue. donc on conclue qu’on ne peut pas commander un  système en boucle ouvert à partir de l’entrée. 

· Tableau 02 :

On remarque que en boucle fermée que la sortie varie selon la tension d’entrée et que l’erreur est presque faible par conséquent  Le système  en boucle fermée peut être commandé par son entrée.

· Tableau 03 :

On remarque que lorsque on connecte la charge la sortie est presque la même que dans le tableau N°2.

La charge n’influe pas vraiment sur le système.

· Tableau 04 :

On remarque que lorsque le gain diminue l’erreur statique augmente.

Exemple :en comparant entre le tableau 2 (K=1)et le tableau 4(K=0.2)en remarque que l’erreur  statique est beaucoup plus grande pour K=0.2 que pour K=1.

· Tableau 05 :

Sans contre réaction :quand on a augmenté K de 0,2 à 0,4 on a remarqué que le système a présenté plus d’oscillations quand on a augmenté Kamp de 1 à 10 le système présque à la limite  de stabilité donc on peut dire qu’on augmentant le gain le système tend vers l’instabilité .

Avec contre création    On remarque que le système devient stable.

2) Les courbes de vitesse en fonction de la tension d’entrée :

· Tableau 01 :

On a :
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On complète le tableau suivant :

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	0
	2
	5
	7
	9
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	-1333,33
	-1333,33
	-1333,33
	-1333,33
	0
	1333,33
	1333,33
	1333,33
	1333,33


· Tableau 02 :
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On complète le tableau suivant :

	Ue (V)


	-9
	-7
	-5
	-2
	-1
	0
	1
	2
	5
	7
	9
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	-1066,66
	-840
	-586,66
	-240
	-120
	0
	128
	240
	600
	840
	1066,66


Les graphes (voir les feuilles millimétrées).

D’après le graphe 01 on remarque que la vitesse de sortie est constante pour les deux sens de variation de l’entrée. (Une ligne horizontale)

Par contre pour le graphe 02 on remarque que la vitesse de sortie varie selon la tension d’entrée 

3) Le schéma fonctionnel du système :

· En boucle ouverte :


· En boucle fermée :
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Donc l’erreur statique en fonction du gain :
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Avec :
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 Échelon selon l’entrée.

4) Le tracé de Bode et Nyquist :

Pour Kp4=0,4 et A=1

On a la fonction de transfert :
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Les deux tracés (voir feuille N°3 et 4)

5) On remarque que la charge n’influe pas sur les mesures 

Conclusion :

L’erreur statique ne dépend pas de la charge.

6) On remarque que lorsque le gain augmente l’erreur statique diminue.

Conclusion :

L’erreur statique dépend du gain du système.

7) D’après le tableau 05 : 

Lorsque le gain augmente l’erreur statique diminue mais le système devient instable

L’introduction de la contre-réaction permet de stabiliser le système.

Donc il y a  duale précision stabilité.

*ON TERMINE PAR :
· Conclusion :

· Lorsque le gain augmente l’erreur statique diminue mais le système devient peut stable.
· La charge (faible freinage) n’influe vraiment sur l’erreur statique.
· Les systèmes bouclés peuvent être contrôlés au contraire des systèmes non bouclés.
· Il existe une dualité entre précision et stabilité, donc il faut veuillez sur ces deux points pour concevoir un système performant.
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Asservissement de vitesse en boucle fermée.
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Asservissement de vitesse en boucle fermée.
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