164 Chapitre 5 — Systemes continus, linéaires et invariants

Exercice 11

Quatre équations :

Q(p) K E(p) IP) | C.(p)
E(p) = Ko.Qp) : ColP) =K I(p)
U(p) - E(p) = R.I(p) + L.p.I(p) Cin(P) = C(p) =K Q(p) + J.p.Q(p)
U I(p) Clp)
(p) +%_ < +1L.p C.(p) Jég_ y Q(p)
K, +J.p
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Et le schéma-bloc du moteur :
5gl(p)
U(p) + 1 I(p) C.(p) X: 1 Q(p)
®_ R+L.p K + K,+J.p
[ E(p)
K.

Ce n’est pas un systéme asservi, mais la simple traduction des équations différentielles
du moteur.

Pour asservir I'arbre moteur en vitesse, il faut notamment prévoir un retour par un
capteur de vitesse. Des exemples sont fournis pages 248, 259, 262 et 263.

Pour asservir I'arbre moteur en position, il faut faire apparaitre la position sur le schéma-
bloc, ce qui nécessite une intégration de la vitesse (transmittance 1/p), et prévoir un
retour par un capteur de position. Des exemples sont fournis pages 248 et 264.
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Principe de superposition Qp) = (%) Up)+ [8((?)) .C(p)
C,=0 r u=0
e SiC(p)=0:
op) - Cn®) _ Kde) _ K(UP)-EE) _ KU KK, Ofp)
Kg+dp Kyg+dp (Kyq+Jdp).(R+Lp) (Ky+Jp)(R+Lp) (Ky+Jp)(R+Lp)
soit
Q(p){(Ky +Jp).(R+Lp)+ K, K,) =K, U@p) et [ﬁ((m = K. 1) (RK; o) TKK
c-0 ¢ +Jp). . Ko
e SiU(p)=0:
Q(p) — Cm(p) - Cr (p) — Ktl(p) - Cr(p) _ B KtE(p) _ Cr (p)

Ky +Jdp Ky+dp  (Kg+Jp).(R+Lp) (K4 +Jp)



