Correction des systemes asservis

Introduction :

Pour un systeme asservis, on souhaite :
= Bonne stabilité ;
= Bonne précision ;
= Faible temps de réponse ;

Pour améliorer les performances du systeme, onfreddistructure de I'asservissement en ajoutast de
composants qui vont corriger les signaux transmisedes différents blocs.

3-1. Correction proportionnelle

Considérons le systeme asservis suivant :
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3.1.1. Interprétation :

Le temps de réponse est plus faible du fait que I'amplitude du signal d’entrée du bloc F(p) a une
amplitude plus grande que précédemment. Ce pendant des oscillations commencent a apparaitre.
Le systeme devient moins stable que précédemment.

3.1.2. Explication par lieu de Nyquist :

= Pour satisfaire la marge de stabilke= K;
» Pour satisfaire le critére de précision (rapidii€) K,

Le réglage du gain uniquement ne permet pas defaiegi ces deux critéres : marge de stabilitéitrer
de précision.

La meilleure solution, il faut que la fonction dartsfert en boucle ouverte correspondé=a K, pour les
faibles fréquences & = K; pour les hautes fréquences.
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NB : La correction intégrale et dérivée rend sendce type de probléme.

3-2. Correction dérivée

La correction dérivée permet de modifier la fonetae transfert. Ce type de correction n’affecte lgue

région des pulsations élevées et permet donc d’antgnla marge de stabilite.
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Dans la pratique, on commence par le réglage dudiasystéme non corrigé conformément au critére de

précision, puis le correcteur dérivé est choidialle sorte que la marge de gain soit assurée.
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3-3. Correction intégrale

Ce type de correction n’affecte que la région @dslds pulsations.
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Dans la pratique, on commence par le réglage du systéme vis a vis la condition de stabilité, puis le
correcteur intégrale est choisi afin d’obtenir une précision satisfaisante du systeme par

augmentation du gain pour les faibles pulsations.
Exercices:

Exercicel :
Soit le systeme suivant modélisé par le schémaduant :

( ) Correcteur Q(p)
X e p Y®) [ no)
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La figure suivante correspond a la réponse indecigitaire du systeme pofff, = 1.
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Le cahier des charges impose les critéres suivants

e Temps de réponse a 5% = 0,8s
* Marge de phase 45°
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Erreur statique; = 0

1. Déterminer I'écart statique et le temps de répahsesysteme. Conclure vis-a-vis les critéeres
imposés par le cahier des charges.

Déterminer la valeur dE,, permettant d’avoir une marge de phase égale a 45°.
3. La figure suivante correspond a la réponse indeiehitaire pourk, = 15. Déterminer de
nouveau le temps de réponse a 5% et conclure.

no
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