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INTRODUCTION
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1 MODELISATION

Z1, 22 = f(e1,e2,q)

dw
r1(¢,t) = e
ow

x2(<7t) - p(C)%

{el(C,t) = EI(()z
1 Ow
62((,15) = ml@ = a

1.1 Exercice 1

. On 0 ,0%w 9?2 Q*w

xry = E = a(aigg) = aicg(ﬁ)
62 82 82
i =m0y = 5Bl 5e) — 460
EDP
g = 8262
1=
> o (1)
. 0%eq
X9 = —TCQ - Q(C»t)
1.2 EXxercice 2
x1 ~ ¢l wig(t) {61 ~ ¢ eiq(t)
To A ¢ woq(t) es & ¢l eaq(t)

En utilisant la premiére ligne de I'équation 1, on trouve :

2

/ﬁ@mcx&&m=/¢@m<x§?zéaﬂwm

/OL H(O)P(O)TdC xzig = </0L gb(()q'b'(g)dC) e2q 2)
E

Intégration par partie (IPP) :
L L
/ u~2'1d§=[u-v]0L—/ U - vd(
0 0
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Dans notre cas :

{u =0 {u = (¢)
0 =6()" v=0()"
On applique plusieurs fois :

/ BB Td¢ = / MO

— S(L)HIL)T — / HOHOTdC
— S(L)HL)T — ¢<L>¢<L>T / HO)b()Tde
— S(L)HD)T — / HO)B(Q)TdC = D

On continue avec ¢a en remplagant dans I'équation 2 :

= E:'Uld = Degd

Puis on a dans la deuxiéme ligne de I'équation 1 :

2

¢" (()dag = —a?(qb(cfeld) —q(¢,t)

/¢T d<xx2d—eld/ 4(¢

1.3 Exercice 3

()T d¢ — /¢ a(¢, D

=Feat

1.4 Exercice4
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Valeurs propres en temps discret

avec la méthode de Tustin
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1.5 Exercice5

15 Simulation en boucle ouverte
. T T \ T T

=

A

Temps (s)

u(t)

Amplitude

1.6 Exercice 6

2 RETOUR DE SORTIE

2.1 Exercice7
2.2 Exercice 8

15 Simulation du retour de sortie avec pré-gain
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2.3
2.4

3.1
3.2
3.3
3.4

4.1
4.2
4.3
4.4
4.5
4.6

Exercice 9
Exercice 10

RETOUR D’ETAT

Exercice 11
Exercice 12
Exercice 13
Exercice 14

REJECTION DE PERTURBATION

Exercice 15
Exercice 16
Exercice 17
Exercice 18
Exercice 19
Exercice 20
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5 VIEUX PROJET A RETIRER MAIS ON LE GARDE
TEMPORAIREMENT POUR COPIER-COLLER

Le bille sur rail est une manipulation ou le but est de stabiliser une bille sur un rail. Le rail
est commandé par une tension, et les données lues sont I'angle du rail et la position de la
bille. La position est achevé a 'aide d’un lecture d'impedance.

Le schéma de forces de la bille sur rail :

mgsin(theta)

mgcos(theta) '

/theta| ;

€
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5.1 Analyse du schéma bloc et setup

Nous avons remarqué que l'identification du systéme se fait en bouclé fermé. Voici le
schema bloc désignant le systéme que nous pouvons manipuler : {Sett inn bilde av schéma
bloc, systeme rail}

5.2 Mise en oeuvre de N4SID

On a utilisé la fonction n4sid() du GIT de Mr. Poussot. Nous avons fait une experiénce
temporel, frequentiel et avec Loewner. Voici le comportement des differents modéles obtenu :
{Sett inn bilde av n4sid}

Cela nous avait mené a résumer le systeme du rail a la fonction de transfert suivante :

_ NUM
v = 5w

5.3 Fonction transfert du systéeme : Rail

Aprés avoir trouvé un modeéle qui nous va, nous avons ensuite retrouvé la vraie fonction
transferte du rail. Avec la relation qui suit :

r U Y

—O—— GRails) -

Ym

__G()
1+ G(s)

H(s)

H(s) = G(s) = m

5.4 Calcul du correcteur du systeme : P

On a testé plusieurs valeurs, et conclue que juste un correcteur proportionnel du gain 1
fonctionne trés bien.

L’O—(a' Controleur : P > GRail(s) >

Ym

He(s)

5.5 Theorie de la loi de commande

Faut mettre des choses ici. Je push!
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5.6 Une sous section
5.6.1 Une sous sous section

Un mot compliqué[T]

1. Une note de bas de page

BE Commande Numérique 8




CONCLUSION

Une conclusion
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