I. BUT :
Le  but de ce TP est de voir l’influence des échantillonneurs sur la stabilité des systèmes asservis et dans notre cas l’asservissement de position.

L’influence de la période d’échantillonnage ainsi que le gain sur la stabilité.  
II. MANIPULATION :
1) Observation des impulsions générées par l’échantillonneur bloqueur :
On branche sur la maquette suivant le schéma suivant :
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Et on visualise sur l’oscilloscope la sortie  
[image: image17.png]



FIG-1-

2) L’influence de la période d’échantillonnage sur la recopie du signal :
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             FIG-2- avec une petite période                    FIG-3- avec une petite période

                        D’échantillonnage                                          D’échantillonnage       
      On remarque bien des FIG-2- et FIG-3- qu’en augmentant la période d’échantillonnage la reconstitution du signal d’origine devient carrément impossible et c’est pour cela qu’il est nécessaire de choisir une petite période d’échantillonnage.

3) L’influence du gain sur l’asservissement de position : 
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On fixe A=10, on fait varier K et on observe la réponse indicielle :
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            K=0.4                                               K=0.6                                                K=0.8                             

On remarque qu’avec l’augmentation du gain le système devient plus oscillant (le dépassement augmente, le nombre d’oscillation augmente ainsi que la diminution du temps de réponse).
4) L’influence d’un échantillonneur bloqueur d’ordre zéro sur l’asservissement de position :
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On fixe A=10,T=10 ms et on fait varier K
                             FIG-4- K=0.4                                                      FIG-5- K=0.6
5) L’influence de la période d’échantillonnage et le gain sur l’asservissement de position :
[image: image27.png]


Fixer A=10, K=0.4 et augmente à chaque fois légèrement T
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     FIG-6- T=15 ms                                FIG-7- T=22.5 ms                        FIG-8- T=30 ms

Fixer A=10, K=0.5 et augmente à chaque fois légèrement T
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                                                  FIG-9- T=15 ms                               FIG-10- T=22.5 ms                           FIG-11- T=30 ms

III. COMPTE RENDU :
1) L’influence de l’échantillonneur bloqueur sur la stabilité de l’asservissement de position : On conclut à partir des FIG-4-et FIG-5- que l’introduction de l’échantillonneur bloqueur induit un système moins amorti (Création d’oscillation).et on voit aussi qu’en augmentent le gain le nombre d’oscillation augmente.

2) L’influence de la période d’échantillonnage sur la stabilité de l’asservissement de position : des figure de 6 à 8 pour un gain K=0.4 on voit bien que le système oscille de plus en plus qu’en augmente la période d’échantillonnage jusqu’à perdre tout stabilité et cela est d’autant plus flagrant quand le gain augmente légèrement comme c’est représenté dans les figures de 9 à 7 pour K=0.5 où le point d’instabilité par rapport à la période d’échantillonnage est plus inférieur que pour un gain moindre.

3)  Etude de la stabilité théorique avec et sans échantillonneur pour A=10; K=0.5 et T=10 ms :

3-1-Calcul de la FTBO et la FTBF du système échantillonné : 
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 Avec 
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En a  
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On obtient 
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Connaissant les transformés de LAPLACE inverse et leurs transformés en Z on arrive à
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Pour l’A.N 
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Sachant que 
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Alors    
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3-2-Les paramètre caractérisant les régimes régimes transitoire et permanant pour une entrée échelon :
On peut utilise la simulation ou la fonction au récurrences

D’après la simulation on obtient les valeurs suivantes :

D=1-1.6268=0.6268
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En ce qui concerne l’erreur elle est nulle puisqu’il existe un pole égal à 1 dans la FTBO.

3-3- Etude de la stabilité :
  *sans l’échantillonneur :
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L’équation caractéristique 
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Les pôles de l’équation caractéristique  sont : 
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On remarque que les pôles sont à partie réelle négative donc situe dans le demi plan gauche donc le système est stable.

   *Avec l’échantillonneur : 

L’équation caractéristique  
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On utilise le critère de Jury d’ordre 3 qui a pour conditions :
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On voit bien que la 1ere condition n’est pas remplie car 3,88>3,025 donc le système n’est pas stable.
4)conclusion :
Ce  TP nous a permit de voir l’importance du choix de la période d’echontillonnage .nous avons vue qu’une période d’ echontillonnage grande induit  une mal recopie du signal d’origine (on risque même de perdre le signal d’origine) donc il faut choisir une période minimal pour garantir une bonne recopie du signal d’origine.
On a vu aussi que l’introduction de l’echontillonneur bloquer dans  l’asservissement de position induit un système moins amorti (les oscillation dans le régime dynamique augmente en augmentant le gain du système et la période d’ echontillonnage) jusqu'à atteindre l’instabilité
IV. conclusion général :

Un système  stable en continu peut perdre cette stabilité en l’échantillonnant, à partir d’une certaine valeur du gain et de la période d’echontillonnage.
 Donc La stabilité d’un système échantillonne  dépend de deux paramètres, le gain K et la période d’échantillonnage  T. et pour avoir un système stable avec l’échantillonnage ont doit diminue la valeur du gain (avec une grande  période T), et si on augmente encore T on doit diminue encore  le gain et vis versa  
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