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ABSTRACT
A REMPLIR
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INTRODUCTION

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 I'aide d’un lecture d'impedance.

Le schéema de forces de la bille sur rail :
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1 IDENTIFICATION DU SYSTEME : RAIL

1.1 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}

1.2 Mise en oeuvre de N4SID

On a utilisé la fonction n4sid() que pouvons retrouver sur matlab. Nous avons fait une
experiénce temporel, frequentiel et avec Loewner. Voici le comportement des differents mo-
deles obtenu :
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=Y ) Sortie simuléee avec Loewner
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Apres avoir comparé les differents modéles avec le vrai systeme, Cela nous avait mené
a résumer le systeme du rail a la fonction de transfert suivante :

()_NUM
°) = DEN

Nous avons choisi le modele obtenu a I'aide du n4sid() temporel, ordre 2.
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1.3 Fonction transfert du systéme : Rail

Aprés avoir trouvé le modéle souhaité, nous avons ensuite retrouvé la vraie fonction
transferte du rail. Avec la relation qui suit :

L O—" | Graals) .
Ym
H(s)
__G(s) __H(s)
H(S)_TG(S):G(S)_TH(S) (1)

1.4 Calcul du correcteur du systeme : P

Nous avons congu un retour PID pour le systéme du rail. Aprés avoir parlé avec le profes-
seur, il nous a dit que le systeme est déja equipé avec un integrateur. Donc nous avons choisi
un systéme bouclé avec un simple correcteur P. Comme nous pouvons voir ci-dessous :

Yy
LO—Q Controleur : P ] G Rail(s) -

Ym

Hc(S)

A I'aide de la fonction transferte du systeme rail, nous avons recalculé la nouvelle fonction
transferte avec le gain proportionnel en boucle fermé :

5 =T @
Gar(s) = 1o ©

Le choix de P restait sur plusieurs tests du systéme bouclé avec un P de differentes va-
leurs. Voici les differents reponses du systeme d’un simple step. Nous avons choisi un P=1,
comme ¢a nous a donné un temps de reponse respectif aux attentes que nous avons eu.
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Reponse d'echelon du systéme rail
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2 LOI DE COMMANDE DU BILLE SUR RAIL
Faut mettre des choses ici. Je push'!
3 ANOTHER SECTION

3.1 Une sous section
3.1.1 Une sous sous section

Un mot compliqué[T]

1. Une note de bas de page
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CONCLUSION

Une conclusion
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