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Mineure « AUTOMATIQUE »

Asservissement et régulation des Systemes Linéaires Continus et Invariants
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Objectif :

L'objectif d’'un systeme automatisé étant de
remplacer ’lhomme, pour cela il faut étudier 9

le fonctionnement du systeme dans lequel d
I'homme est considéré comme la « partie -
commande .

Exemple :

e conducteur doit suivre la route, pour cela :

Il observe la route et son environnement et évalue la
distance qui separe son véhicule du bord de la route;

Il détermine en fonction du contexte I'angle qu'il doit
donner au volant pour suivre la route;

Il agit sur le volant (donc sur le systeme), puis de
nouveau il recommence son observation pendant
foute la durée du déplacement;

Si un coup de vent dévie le vehicule, apres avoir
observé et mesure I'écart il agit pour s'opposer a cette
perturbation.
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Exemple d'un pilote automatique P |_3 P[‘épa
d’avion

Sortie Asservissement en altitude
(altitude réelle) | présence d’un trou dair (lavion doit rester a une altitude choisie).
9\ | U Altitude de I'avion s(t)

mm ~ -~ Consigne e(t)
S . w Entree
Le systeme intervient % Réaction du systéme asservi

automatiquement (altitude souhaitée)
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Equations différentielles

Transformées de Laplace

Représentation par schémas blocs et manipulation de

Co n‘l'enu ces schémas
scientifigue . ,
|dentifier les notions de Stabilité
& performances d'un systéme  Précision

d'ordre 1 et 2: Rapidité

’rechn_ique :

Simulation




Exemple d’'un pilote automatique
Sortie d'av Asservissement en altitude
(altitude réelle) | Présenced’un trou dair ('avion doit rester a une altitude choisie).

&‘ R, _

Altitude de I'avion s(t)

Le systéme intervient % Réaction du systéme asservi

Consigne e(t)

Entrée ]

(altitude souhaitée)

automatiquement
Schéma blocs p(t)
perturbations
aérodynamiques
c(t) + Correcteur 4 * 1 h(t)
> + — Mote/ Aileron »  Avion >
altitude souhaitée mplificateur a/g';ude de I'avion
A Nattimdr Position angulaire
de l'aileron.
/ /
/ r . ,o . . \ Y 14~
Entrée, /ortle, P turbatw/( variablg interne, p\rametre, Criteres de
comparateur, écart, capteur, chaine aller, chaine retour. qual_lte de
g I'asservissement
Notion de stabilité, précision, rapidité, amortissement.  (caracteristiques)
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k Des questions...
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