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1) Les différents types de systemes 3120

Vous avez dit spstsisme????

P> systemes manuels

P> systemes mécanisés A
combinatoire

P> systemes automatisésy < sequentiel
asservi

DTS System_es S,lgnal,JX Crltere_s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entrée de qualité >
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. Systéme a concevoir
Exemple : . .
D Diagramme des cas d’utilisation
L N “se déplacer dans (Use Case Diagram : ucd)
L acteur/T isatenr i I'air
L_/ a
| cas dutilisation F/ « quel(s) serwcc_e(s) le
— — . systeme rend-il ?»
| frontiére du systemﬂ/
Systeme manuel Systeme mecanisé Systeme automatise

DTS System_es S,lgnal,JX Crltere.s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entrée de qualité >



Systemes automatises ;|  FSVEuE ey
sequentielle

Systéme assenjia

Systeme a logiqu
combinatoire

Aspirateur
autonome

v ,
Pilote automatique

Perturbations
Variables
de sortie

Variables
d'entrée

Systeme ———>
combinatoire .

Afficheur 7 segments

I

I

] 1
I I
I I
I I
1 I
I I
- Bloc :
i ] 1
! I
I 1
I I

Entrée e(t) Systeme Sortie s(t)
meémoire B —— —
Distributeur ERrlandl
boissons
A un état des entrées peut Commandé en continu
bntede ks, =7 A T oS correspondre plusieurs : _
I System ~ .
B états des sorties La sortie doit cgrr,espo,ndre !
kil L) 3 seriss, = _ ‘ plus pres a I'entrée
Tout depend de I'instant ou (boucle retour avec capteur)
: ; on en est dans le processuys iy ———
A un état des entrées.E P (stabilit¢ !
correspond uretat prise en compte du temps =, J Precision
(unique) des sorties;S . iy . rapidité
nécessité de mémoires :
_amortissement ...

DTS System'es S,lgnal,JX Crltere's, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entrée de qualité >



2) Les systemes asservis s

Un systeme asservi comporte une boucle retour (eaptassociée a un comparateur
—> rétroaction de la sortie sur I'entrée (bouclage)

Comparateur Ecart Chaine aller ou directe ou d’action

O\
Perturbation
P N N N \
|
Consigne : GelEal I Grandeur asservie
(entrée) * Processus g (sortie)
Amplificateur 1

_____________________________

Chaine de retour ou de réaction

&= Régqulation : sortie reste a une valeur fixée (température fouitesse moteur...)

= Asservissement la sortie suit une loi fixée (bras de robot...)

UL System.es S,lgnal,JX Crltere's, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entréee de qualité >
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Systeme asservi 3

, Perturbation
Régulateur

P L CEI IRt . >

ConsigneQ | Corricteur i Processus Q Grandeur asservie
5 | . roc > .

(entrée) | O Amplificateur |' Q & (sortie)

___________________

O Capteur

(> Entrée ; reglable, indépendante du syste

: Perturbation : entrée sur laguelle on ne peut aqir
@:[ Variable ] < g _ q\ . <
> Sortie : dépendante du systeme

_ > Interne : dépendante du systeme

i [Paramétre] => Grandeur physique independante du temps

UL System.es S,lgnal,JX Crltere's, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entréee de qualité >
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Exemple d’un pilote automatique d’avio

Présence d’un trou d’air

O Altitude de I'avion s(t)
~. = > Consigne e(t)

Réaction du systéme asservi

p(t)
perturbations
aérodynamiques

c(t) + Correcteur + * h(t)
> + —» Moteur Aileron » Avion >

altitude souhaitée - Amplificateur altitude de I'avion

Altimétre <

Entrée, sortie, perturbation, variable interne, pametre,

—> . R ~
comparateur, écart, capteur, chaine aller, chairetaur

= Notion de stabilité, précision, rapidité, amortisaent

\.

UL System.es S,lgnal,JX Crltere_s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
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3) Signaux canonigues d’entrée 0120

L'étude d’'un systeme asservi se fait a traversdenportement du systeme
en réponse a des signaux d’entrée particuliers

~

Amplitude du signal N Amplitude du signal

| rampe 8,

. Précision statiqu —> Précision
Rapidité t dynamique t
Amplitude du signal . o A Amplitude du signal
sinusoidal
—> Stabilité
—> Etude stabilité etude fréquentie”e

(diagrammes de Bode)

UL System'es S,lgnal,JX Crltere's, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
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, —————— \ = 3 3 ! A
I p» Stabilité ' = «A entrée bornée sortie bornée »
s |
réegime établi : :
(permanent) : | - |
P | Precision statique
I » Precision ' = . .
‘T -7 Précision dynamique

régime transitoire : » Rapidité : —> Temps de réponse a 5% )

regime établi |
(permanent) |
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5) Stabilite

i « a entrée bornée sortie bornée

—) reponse a un échelon

Systeme instable avec oscillatio Systeme instable sans oscillatio

sortie (réponse)

sortie (réponse)

L'étude de la stabilité se fait a partir de la répse frequentielle (étude harmonique)

—)> diagrammes de Bode

Difierents System'es S,lgnal,JX Crltere_s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entréee de qualite >



e(t)

apériodique pseudoperiodique

Systeme instab

A S(t)
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6) PréC|S|0n Entrée en Fonction d’'Heaviside 13/20
échelon

Precision statique

aptitude du systeme
(&=| asservia atteindréa

valeur finale

(U

valeur de consigne fixee

v

—) reponse a un échelon

Perturbation

Ecart
Consigne + Q A Grandeur asservie
(entre?e) * ATIEERE > (sortie)
Amplificateur

Capteur

Ecart statigue == entrée - retour —> £S:Iim(entrée—retour)J

{0
(G

-

Erreur statigue = entrée - sortie => | €y =lim (entrée—sortie)]

g t-x

Difierents System'es S,lgnal,JX Crltere_s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entréee de qualite >
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e(t) = A.u(t)

[erS:O]

Précision de 100%

t

~
Cd

Si présence d’oscillatior

[erS:O}

s(t) Précision de 100%

t

N
7

BULEIENE System_es S,'gnal,JX Crltere.s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entrée de qualité >



Précision dynamique

aptitude du systeme
(&=| asserviasuivréa
valeur de consigne fixé

—) réponse a une rampe

£}l erg =lim (entrée- sortie)]

{>o0

S(

On parle d’écart (ou d’erreur) dynamique, de pouiseiou de trainage
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7) Rapié ot sans depaseme

e(t) = Ax u(t)

valeur finale

aptitude du systeme asseryvi
(&=| a atteindrerapidement une
nouvelle valeur de consigne

\ 4

—> | Temps de réponse a 5%
(réponse a un échelon)

__________ valeur finale

echelon d 'entrée

trey,

BULEIENE System_es S,'gnal,JX Crltere.s, Stabilité Précision Rapidité Amortissement
types asservis d’entrée de qualité >



Synthese :
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Bande a+/- 5% de la valeur finale

————— Valeur finale

v

trig, trz,
Différents Systemes Signaux Criteres
types asservis d’entrée de qualité

Stabilité Précision Rapidité Amortiss.



8) Amortissement
i

il dépassemen’t

18/20

aptitude du systeme asservi a avpir s

des oscillations peu prononcées

~

D, est “trop” grand
(et “trop” d’oscillations)

—) systeme mal amorti

—) réeponse a un échelon

D, est “correct”
(et “peu” d’oscillations)

=) systeme bien amorti

Sans oscillations

N

e(t)
valeur

Pas de dépassement
(D, est nul)

=) systeme tres amorti

D, est généralement exprimé en pourcentage de la vaieale

Différents
types

Systéemes
asservis

Sighaux
d’entrée

Criteres
de qualité

Stabilité Précision Rapidité



Représentation graphique d’un systéme asservi **

DIET[ETnnlal=Ne (=Nl (oJoeR[g|(=13[= (Internal Block Diagram : ibd)

ibd [System] structure simple [ structure simple }J

Partie commande

|:—| conzigne

L

\ randeur
» chaine d'énergie -

|:—1- [_El E_"—l l aszszervis E"
flux de matiére\//

|
:
I |
| port
" _ : T I (interface)
énergie ou . N

d'information )| T e e e m = = = = = = =
Partie operatlve

= Energie .
=]

S C h ema b I OoC Perturbation
Consigne + Corre+cteur p . Grandeur asservie
(entrée) rocessus (sortie)

Amplificateur

Capteur <
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