SUP Initiation SCILAB-XCOS TP4

TP4 - INITIATION SCILAB-XCOS

OBJECTIF

L'objectif de ce livret est de vous guider pas a pas dans la découverte des différentes fonctionnalités de base de I'outil
Xcos inclus dans Scilab dans le cadre d’une utilisation en classe de sciences de I'ingénieur.

INSTALLATION DE SCILAB ET CONFIGURATIONS UTILES EN SCIENCES DE L’ INGENIEUR

L'installation est bien sGr déja faite sur les machines de la salle de TP.
Scilab est un logiciel open source de calcul numérique que chacun peut télécharger gratuitement. Disponible sous
Windows, Linux et Mac OS X, Scilab est téléchargeable a I'adresse suivante :

http://www.scilab.org

Attention télécharger la version 5.5.2
Pasla 6.1 !!!

Une fois Scilab téléchargé et installé, il faut ajouter le module CPGE .
Pour cela, il suffit :
e D’étre connecté a Internet
e De lancer Scilab
e De cliquer dans la barre de menus sur applications / Gestionnaire de

modules — ATOMS puis d’aller chercher le module CPGE dans la catégorie
Education

e Puis installer

5 0 @ n
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Quittez Scilab et relancez-le.

XCOS

Xcos est I'outil de Scilab dédié a la modélisation et a la simulation de systemes dynamiques hybrides incluant a la fois
des modeéles continus et discrets. |l permet aussi de simuler des systemes régis par des équations explicites (simulation
causale) et implicites (simulation acausale). Xcos inclut un éditeur graphique permettant de représenter facilement
des modeles sous forme de schémas fonctionnels (diagrammes) en connectant des blocs entre eux. Chaque bloc
représente une fonction de base prédéfinie ou une fonction définie par I'utilisateur.

L’ENVIRONNEMENT GENERAL

Aprés avoir lancé Scilab, I'environnement par défaut est constitué d’une console, d’un navigateur de fichiers, d’un
navigateur de variables et d’un historique des commandes.
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Dans la console, aprés « ——>», il suffit de saisir une commande et d’appuyer sur la touche entrée du clavier pour
obtenir le résultat correspondant.

Xcos peut étre ouvert :

e Depuis la barre de menus, dans applications / Xcos, ou

e Depuis la barre d’outils, via I'icone *=, ou

e Depuis la console, en tapant :
-—>xXCos

Xcos s’ouvre, par défaut, avec deux fenétres :
e Le navigateur de palettes qui met a disposition un ensemble de blocs prédéfinis,
o Une fenétre d’édition qui est la zone de construction d’un diagramme.
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Pour construire un diagramme, |'utilisateur sélectionne les blocs dans le navigateur de palettes et les positionne dans
la fenétre d’édition (cliquer / glisser / déposer). Il peut ensuite connecter les blocs entre eux en utilisant leurs différents
ports (entrée / sortie / événement) pour pouvoir simuler le modéle créé.

MODULE CPGE

Le module CPGE permet, entre autres, de dimensionner les correcteurs a mettre en place dans le systéme par des
analyses fréquentielles. Il est également utile pour les analyses temporelles. Il nécessite des connaissances théoriques
(transformée de Laplace, analyse fréquentielle, correcteur...) pour étre utilisée efficacement. Son utilisation est donc
plut6t orientée post-bac.

Attention de prendre tous les blocs dans le module CPGE.
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PREMIER DIAGRAMME

Prenons un systeme d’ordre 1 de fonction de transfert :

H =—
() 1+

Avec K = 2et1 = 0,25.

CONSTRUCTION DU DIAGRAMME

Dans le navigateur de palette, dans opérateur linéaire, sélectionner le bloc CLR et déplacer le dans la fenétre du
diagramme.

ChhE®a®enar@adee

Palettes
CPGE

® Entrées f du / di > i
. |~

@ Nondinéarités

INTEGRAL_m DERIV 3 GAINBLK_f
@ Sorties BIGSOM_f
@ Analyses A~
® Visuels 4
@ Fonctionnalités avancées 1 ) 1
e () o
S 1+s — 1+s
CLR Plcontrol PIDfitered

Dans le menu, cliquer sur Simulation (ou cliquer droit sur le fond de la fenétre), puis modifier le contexte.
Entrer alors K = 2 et tau = 0.3.

5] *Sans titre - 21:03:56 - Xcos — [m} X ‘ Modifier le contexte X
Fichier Edition Vue VSimuIakion Format Outils ?
CEB[EE e e X ol s g et e vy
Sans titre - Trace d'exécution et débogage l ? Ces instructions sont évaluées aprés confirmation (c'est-a-dire diquez sur OK & chaque fois
Modifier le contexte que le diagramme est chargé).
Compiler
Initialisation de Modelica K=2
[> Démarrer tau=0. 3|
. Arréter

Ces variables étant définis, nous allons pouvoir les utiliser. Double cliquer sur le bloc présent dans le diagramme et
remplissez-le ainsi :

‘ Demande de plusieurs valeurs Scilab <

B set continuous SISO transfer parameters

Numerator (s) Ki

Denominator (s) 1+tau®s

4] M=

Remarque : La variable de Laplace utilisé est « s » et non « p ».

On obtient ainsi :

K

1+ tauxs

Insérer maintenant un bloc STEP_FUNCTION (Echelon). IIs se trouve dans les entrées.
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Ainsi qu’un bloc SCOPE qui se trouve dans les sorties.
Enfin, reliez-les .. faire un clique gauche sur un triangle puis sans relacher, rejoigner le second triangle.

-~

On obtient ceci :

Double cliquer sur I’entrée en échelon et remplir ces caractéristiques :
o llcommenceat = 0s
e avec une amplitude de 10 en partant de 0.
‘ Demande de plusieurs valeurs Scilab X
B Définir STEP_FUNCTION les paramétres du bloc
Fonction de Heaviside
Instant de léchelon 0|
Valeur initiale 0

Valeur finale 10

[0 ]| annuer

ANALYSE TEMPORELLE

Dans le navigateur de palette, dans Analyse, insérer le bloc REP_TEMP (Réponse temporelle).
Pour le configurer, double cliquer dessus puis le remplir ainsi :

B Paramétres de létude temporelle

Nombre de points 200
Durée de la simulation 2
Grille affichée (2 auto, 1 oui, 0 non) 1
Connaitre le temps de réponse & x% (x oui, -x oui avec visuel, 0 non) -5
Connaitre le temps de montée & x% (x oui, -x oui avec visuel, 0 non) 0
Connaitre le premier dépassement (1 oul, -1 oui avec visuel, 0 non) 0

Annuler

Cela signifie :
- 200 points de calculs ;
- unedurée de 2s ... ce qui est cohérentavect = 0.3 ;
- une demande d’afficher le temps de réponse a 5% avec un visuel.

Valider puis démarrer la simulation. On obtient la courbe réponse :
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Fichier Edition Vue Simulation Format Outils 2

CEROM o ® ¢ »\@.@o

K
14 tauxs

On remarque qu’il y a bien un temps de réponse tso, = 37 = 0,9s . Garder cette figure

(fichier>exporter vers).

Initiation SCILAB-XCOS TP4
— courbe (tr5 %=0.95)
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pour plus tard

Allons un peu plus loin. Nous allons tester différentes valeursde K: K =1;K =5etK = 10.
Dans Analyses, insérer le bloc PARAM_VAR. Puis double cliquer dessus, remarquer que les valeurs sont séparées par

un espace (et K est bien en majuscule !).

L l | il

H Demande de plusieurs valeurs Scilab

B Analyse paramétrique

Nom du ler paramétre K

Valeurs du ler parametre [1510]
Nom du 2nd parametre

Valeurs du 2nd parametre

Nom du 3eme parametre

Valeurs du 3eme parametre |

[Cok ] [mier

(=] =] o
fmess BD
[} e ] 1]
I =
—

1 4 tawxs

Relancer la simulation. On obtient les 3 courbes pour les 3 différentes valeurs de K :

K=1 courbe
K=5 coutbe
— =10 courbe
oo [ [ 1 i [ T T
1 1] 1 1 1 1 1 1]
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Q1. Essayer en faisant varier tau seul.
Q2. Essayer en faisant varier les deux parametres.

BOUCLONS LE SYSTEME

Dans les opérateurs linéaires, ajouter un bloc BIGSOM_f et faire le schéma ci-dessous :

- ;
Param. varation ‘

‘ Time2s ‘

g Oy =
‘ Z l4tau=s !

Le « BIGSOM » est actuellement un additionneur. Nous allons le transformer en comparateur.
Double cliquer dessus, s’ily a ‘1’ il s’agit d’un ‘+" et s’ilya ‘—1' c’est un ‘—'.
Une fois validé, les signes apparaissent.

v o p e § o W o e F ow @
| Time2s Param. varation
|
‘ Demande de plusieurs valeurs Scilab X
B Setsumblock parameters S
Inputs ports signs/gain [1;-1] U+ i ) K ) » I
|
[S] | e e

On peut en mettre autant que I'on veut.
Supprimer le bloc PARAM_VAR puis relancer la simulation.

Q3. Déterminer la FTBF du systeme bouclé en fonction de K et 7. La mettre sous forme canonique.
Q4. En déduire les caractéristiques de la FTBF.

Q5. Lancer la simulation et comparer la courbe avec celle obtenue précédemment.

Q6. Quel est I'intérét de boucler le systeme ?

% @ Q0w e
Remarque :
Lorsque la courbe est tracée, vous pouvez cliquer sur

m— courbe (tr5%=0.3s)

I'icone « bulles » (entourée ci-contre). 7
' lﬁ%‘=035 ' ' ' ' ' ' '
i . H . . . crazemel
Si vous cliquez sur la courbe, un curseur va étre créé e i e M e s L
que vous pouvez déplacer avec la souris. ; ; ; ; ! 5 ! P
s1---f- e s s e
Cela permet de lire des valeurs sur la courbe. X ; 5 ; 5 | ; | ; 5
R M e e e e S
W\I SR WO S W S S T . S—— —
0 : i i ——t : . P
o 02 04 08 08 1 12 14 18 18 2
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COMMANDE MOTEUR

MISE EN SITUATION

Le systéeme est juste un moteur a courant continu dont nous allons étudier la commande avec différents
asservissements.

Prise vers Alim 7,5V
(/e Shield pas la carte) Prise microUSB

Réducteur —-.’E,1

Moteur —F=======——

Carte (Shield) de

commande moteur
Codeur

incrémental

Carte
Arduino Due

L’ensemble se compose
e D’un moteur a courant continu 6V.
e D’un réducteur de rapport de réduction :

1
34
e D’un codeur incrémental (capteur) de 48 incréments par tours

r =

MODELE

EQUATION ELECTRIQUE : LOI DES MAILLES

o Ldi(®®
u(®) = e(0) + Ri(®) + = [1]

EQUATION MECANIQUE : THEOREME DU MOMENT DYNAMIQUE RAMENE SUR L’ARBRE MOTEUR

dwpy,

]-F‘l'fwm: m() + Cs(t)  [2]

EQUATIONS DE COUPLAGE : ETUDE DE LA VARIATION DU FLUX DU CHAMP MAGNETIQUE
Cm(t) = K.i(t) [3]
e(t) = K.wp(t) [4]

REDUCTEUR
Wy =T * Wy

SCHEMA BLOC
On a donc le schéma bloc
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Cs
u A 1 i’ # i 1 Qn ; Q,
R+Lp f+Jp
E
K
Pour la suite, nous supposerons C; = 0
VALEURS NUMERIQUES CONSTRUCTEUR
R=57Q L=2,28mH K=6,5.10"3V.radl.s J=5,610"kg.m? f=2,68.10"°N.rad'.s

MODELE SCILAB

Important pour la suite
Ouvrir Scilab 5

Dans la fenétre qui s’appelle Console Scilab, aller dans Fichier puis Changer le répertoire courant...
Sélectionner le répertoire de votre TP.

- Console Scilab 5.5.2
Fichier Edition Contréle Applications ? Mo

Exécuter... Ctrl+E |
[ Ouvrir un fichier.. Ctrl+0
— Charger un environnement...  Ctrl+L

[f] Enregistrer I'environnement...  Ctrl+S

= (Changer le répertoire courant...
Afficher le répertoire courant

Mise en page...
(= Imprimer... Ctrl+P
Quitter Ctrl+Q

Nous allons lire des fichiers avec Xcos et il faut qu’il sache ou les trouver.

Réaliser sous Xcos le schéma bloc du moteur (rappel C; = 0) :

Time 1 s

S

« "

Faire une simulation sur 1s avec comme entrée un échelon d’amplitude 6V.
Remarques :

Pour rentrer les valeurs des constantes dans le contexte, par exemple pour K = 6,5.1073V.rad 1. s, on
écrit K=6.5e-3.

- Pour (re)tourner un bloc, le sélectionner et faire ‘Ctrl + R’, ou clic-droit>Format>...

Pour faire de jolies connections, vous pouvez sélectionner le fil bleu puis appuyer sur ‘V’ (vertical) ou ‘H’
(horizontal).

Q1. A quel modéle de fonction de transfert prendriez-vous pour cette courbe ?
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Dans le schéma bloc, nous avons 2 systémes du premier ordre :
e la partie électrique (R, L) ;
e la partie mécanique (f,]).
Q2. Déterminer les 2 constantes de temps 7, (électrique) et 7,,, (mécanique) de ces premiers ordres. Comparez-
les.

On néglige la constante de temps la plus petite.
Q3. Montrer que la FTBF du moteur peut alors se mettre sous la forme d’un premier ordre :

Hpot(0) =

Déterminer analytiquement puis numériquement G et t.
Vérifions ces résultats par la simulation.
Dans Xcos compléter votre schéma comme ci-dessous. Dans le scope, donner les noms: ‘complet’ a la
premiére et ‘simplifié’ a la seconde. Remarque : Pour avoir deux entrées sur le bloc scope, il suffit de double
cliquer dessus puis ‘2’.

g pme

1+1p

-] 1+ tauxs

Vérifier que les simulations donnent un résultat « quasi » identique. Conclure quant a la validité de I’hypothése
négligeant une constante de temps.

Nous allons maintenant comparer avec le réel. Les expériences ont déja été réalisées et les fichiers expérimentaux
sont disponibles dans le répertoire du TP. Dans le prochain cycle de TP, vous serez amené a réaliser des mesures
similaires avec (pour la plupart) le méme logiciel, c’est pourquoi I'interface vous est présentée.

COMMANDE EN TENSION

EXPERIENCE
-A I'aide du logiciel de commande du moteur (ici MyWiz), I'essai suivant a été réalisé :

Type échelon : (en fait il s’agit d’un signal créneau) . ‘
11 Offset: 0V, il s’agit du point de départ,
1 D’amplitude 6V,
11 De fréquence 1Hz, ce qui donne une période de 1s,
11 De rapport cyclique 50% : il s’agit du pourcentage de la période pour lequel le signal est a I'état haut,
11 La durée d’acquisition est de 2s.
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MARCHE /| ARRET APFLICATION CONSIGNE DE TENSION COMMANDE EN TENSION
Type de signal: | Echelon = Tension (V) et vitesse de rotation (rad/s)
ON I:I 20
Offset (V) 6
Durée d'acquisition (0: infini, max: 2 s)
0.00 g, 50% de 1s = 0,55 15
2 gl il @
Résultats Amplitude (V) Amp[itude 6V 10
Enregistrer Tracer 0 " 2 7
5
APPLICATIONS Frequence (Hz) y > o )
1.00 c 0.00 0.25 050 0.75 1.00 1.25 150 175 00
Commande en tension v J n f =JHz=2>T=1x Temps:(s)
Rapport cyclique (%) Courant (A)
VITESSE 50.0 g' 2.0
0 rad/s
Delai avant le démarrage (ms) 1.0
0 g] 0.0
1.0
20 Courant filt
0.00 0.25 5 0.75 1.00 25 1.50 5 2.00
Temps (s)
Le logiciel enregistre
e Letemps(s)
e Latension de commande (V)
e La vitesse de rotation en sortie du réducteur 5 rooney &
(r‘ad/s) 1 Temps (s),Commande (V),Vitesse de rotation (rad/s),Courant (&)
0.021,6,0.38,1.032
e Lecourant (A) 0.022,6,0,1.292
4 0.023,6,0,1.728
5 0.024,6,0,1.947
; i B L 0.025,6,0.38,1.842
-Les résultats sont enregistrés dans un fichier : | 7 0.026,6,0.38,1.687
. . . , . 8 0.027,6,0.77,1.505
testTension.csv disponible répertoire du TP. 9 0.028,6,1.15,1.394
10 0.029,6,1.15,1.336
11 0.03,6,1.54,1.316
12 0.031,6,1.92,1.286
1 0.032,6,2.31,1.342
14 0.033,6,2.69,1.397
SOUS SCILAB
L’objectif est de comparer la simulation avec le modéle
Enregistrer votre schéma sous un nouveau nom.
Supprimer la boucle avec le premier ordre.
n Demande de plusieurs valeurs Scilab *

Commencons par paramétrer le méme essai sur le modele Scilab.

Remplacer le bloc STEP en entrée par un créneau périodique : PULSE_SC

puis le paramétrer avec les données de la simulation (ci-contre).

Ajouter un scope pour I'entrée ainsi qu’un autre pour visualiser le courant.
Donner des noms a vos courbes ! Vous pouvez également, en cliquant
légérement au-dessus d’un bloc, ajouter du texte dans Scilab. La lisibilité du

schéma est nécessaire !
Changer la durée de simulation sur 2s.

Vous devriez avoir ceci :

n Set Pulse Generator parameters

Phase delay {secs): 1]

Pulse Width (3% of period): 50

Period {secs): i
Amplitude: g
Annuler
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Commancde (%)

Courrant (A)

Omega (rad/s)

Tme 2=

B Faire tourner la simulation, les 3 courbes
I’expérimentation.

Figure n0

correspond a celle de

Omega (rad/s)

Commande (W)

] T T T T T T T T T T T T T T
1 1 1 ! ' 1 1 1 1 ' ! 1 1 | ! 1 1 1
1 1 1 ! | 1 1 ' 1 1 ! 1 1 | ! 1 1 1
1 1 ' ! | 1 1 ' 1 1 ! 1 1 | ! 1 1 1
1 1 1 1 | 1 1 1 1 I 1 1 1 1 I 1 1
L R e et S e e B i Sy e e e L it I
1 1 ' 1 1 1 1 1 I 1 1 1 1 I 1 1
i 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 I 1 1
1 1 1 1 1 1 1 1 | 1 1 1 1 I ' 1
1 1 1 ! 1 1 ' 1 1 ! 1 1 ! 1 ' 1
- 2 DD A s T ISR MLV DYL L AT IeY Ay LYY, Ity aatads S ayie.s Iyiylysrdaletasy SAEalyr DDy Dysr Salls. Malal A L R R g
1 1 ' 1 1 1 1 1 | 1 1 1 1 1 I 1 1
' ' 1 1 1 1 1 1 | ' 1 1 1 1 I 1 1
g 1 1 1 ! 1 1 1 1 I 1 1 1 1 1 1 1 1
1 1 1 1 1 1 1 1 I 1 1 1 1 1 I 1 1
" " " I : " " I " s I
o T T T T T T T T T T T T T T T T T
o o1 02 D3 04 05 06 07 0B 08 1 11 12 13 14 15 16 17 18 18 2
Courrant (&)
1 T T T T T T T T T T T T T T T
1 1 1 ! ' 1 ' 1 1 1 1 1 ' ! 1 1 1
1 ' ' 1 I ' ' 1 ' 1 ' 1 1 1 I 1 1
' ' 1 ! 1 ' ' ' 1 1 ' 1 1 ! ' 1 1
0.5 -] e s | [ A I e e S e g B
! ' 1 i ' 1 1 1 ' ' | 1 I ' 1
1 ' 1 1 1 1 I ' 1
¥ 1 1 ' 1 ' 1 1 1 ' 1 1 I 1 1
o e e e e e A e A S i — R P T AT AT E BT AT TR AR ST Sy
o ' ! 1 ! I T T ! | 1 i I I T
1 1 1 ! 1 1 ' 1 ! 1 1 1 1 1
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 I 1 1
! ! ' I ' ' 1 1 1 ! ' ' ' ' 1
e PR R PR R R R R R M R R R R R R L R P S R R R R R R
' 1 ' 1 i 1 1 1 1 ' ' 1 I 1 1 1 I ' 1
y y y I y y y y 4 \ y I y 4 y I y y 4
T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
o] o1 02 03 04 05 06 07 08 08 1 11 12 13 14 15 16 17 18 18 2

INSERTION DES RESULTATS EXPERIMENTAUX

[
[

Pour lire le fichier texte, nous allons insérer le bloc READ CS depuis « Entrées ».
Pour le paramétrer il faut savoir comment est le fichier texte. Le paramétrer. Attention a avoir enregistrer
votre modele Xcos au méme endroit, c’est comme pour Python !

= testTension csv tg_‘_

Temps -] ,‘_C:::fﬁﬁ'rza-nde__{y_)_,\!ir_esa:&.a de rotation (rad/s),Courant (A)
0.021,6,0.38,1.032 =E

0.022,6

0.

i Hgné d'entéte

0.
Colonnes séparées par
des virgules

LB, 0, 1.10,1.3Y4
L0299 & 1 18 1 IR
.03, 4 colonnes
03wy as
0.032,6,2.

Fogphaiu
31,1.342
.397

B Paramétres dublocREAD CSV

e

.033,6,2.
.034,6,3.

035,6,3
0.036,6,3
= A

69,1

46,
46,
85,

272

229
133
.185
117

——Chemin du fichier csv, eg: Eilmy pathfile. txt

Mombre de lignes initiales ignorées

]

Délimiteur de colonne {, ou ; ou t (pour tabuI:tEﬁT__

T Mombre de colonmes (& premigre st obligatorement 18 tEmps

T

———

.ftestTension.csv

.

als_creﬁ: 4
1

12 | 16



SUP Initiation SCILAB-XCOS TP4

PREMIER SCHEMA
Le bloc CSV présente 3 sorties, dans I'ordre des colonnes soit Commande, Vitesse de rotation et courant.
Pour chaque scope de votre schéma,

B Mettre 2 courbes par scope.

B Leurs donner un nom pour différencier I'expérimental du théorique et relier les entrées au mieux.

Read CSV P
L2

4
|

Commande () [t it (A
; ourra )]

= =]
—_— S M.(lad.fs)
|y g ]
4 - R+ Lxs —

Time 25

.

Vous devriez obtenir ces courbes :

Le systéme réel semble plus rapide que le
systeme simulé. Les données dites ‘constructeur’
sont peut-étre légerement inexactes (c’est-a-dire
les données annoncées par le constructeur de la
MCC).

Dans la derniere partie, nous verrons comment
les déterminer expérimentalement.
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SUP Initiation SCILAB-XCOS TP4

AMELIORATION DU VISUEL SCILAB

Mon schéma Scilab est bien mais il peut vite devenir confus si jJaugmente le nombre de liens bleus. Pour supprimer

les liens, nous allons utiliser des blocs GOTO et FROM. lls sont dans « Visuels ».
B Setparameters

, Tag UExp\
[i Inse rerun bloc GOTO Tag Visibility{1=Local 2=scoped 3= global) 1
B Ouvrez-le et mettez « U Exp » dans le Tag.
B Insérer un bloc FROM et y mettre le méme Tag. Annuler
B |l est alors possible de supprimer le lien entre le CSV et le scope de commande.
B Relier le CSV au GOTO (j’augmente la hauteur du CSV pour qu’il n’y ait pas de chevauchement) et le SCOPE au
FROM.

Read CSY —

Commance (V)
Courrant (&)
{
or

\

Omega (rad/s)

Time 2 5

On peut mettre autant de bloc que I'on veut .... Par exemple

Commande (V) Courrant (A) Omega (rad/s)

(I?p - ij Ex| -
"1 Th OmTh

Read CSY

e
E'JIg/

A vous de travailler un peu plus en autonomie.
En vous inspirant de ce qui vient d’étre présenté, vous allez étudier I’asservissement en vitesse.
Penser a enregistrer les différents modeles Scilab sous des noms différents.

ESSAI EN BF (BASSE FREQUENCE)

On réalise un asservissement de vitesse a I'aide du capteur incrémental placer sur I'arbre moteur.
Le schéma bloc peut se mettre sous la forme :
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Q U 1 I C 1 Q Q
C fis C(p) + — K ﬂ@_ m p T
R+Lp f+Jp

On suppose C; =0
EXPERIENCE
i1 Onréalise 'expérience avec une entrée en échelon :
o Vitesse de consigne Q, = 10 rad.s™!
o Fréquence 1Hz . ‘
o Rapport cyclique : 50%
1 On traite le probléme sans correction soit C(p) = 1.

i1 La durée de I'essai est 2s.
I Les résultats sont enregistrés sous : TestVitesse10.csv.

Q4. Ouvrir le fichier CSV pour contrdler I'ordre et la nature des différentes colonnes enregistrées.

SCILAB

B Enregistrer votre schéma sous un autre nom.

B Ajouter a votre schéma la boucle de vitesse.

B Modifier tout ce qui est nécessaire pour pouvoir comparer les résultats expérimentaux et théoriques.
B Lancer la simulation.

Comme C(p) = 1, il n’est pas nécessaire de I'ajouter.

Commande (V) Courrant (A) Omega (radis)

U Exp TR AT

<l Exp\ < | Exp —

— - — - Om Expie—m

UTh — < 1Th ; F—k

Read CSV e 3 N 1. i me_'Er}

<Cons Ex@‘,b—p ‘
<Cons Th >—w

Om TI’}‘

Time 2 s

Vous devriez obtenir les courbes suivantes :
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om Exp
omTh

Cans Exp
Cans Th

t + t + t + t + t + t + t t t t t + t t t + t + t t t + t t t t t u t + t t t
0 005 01 015 02 02 03 035 04 045 05 055 06 085 07 076 08 085 08 085 1 105 11 115 12 125 13 135 14 146 15 155 18 185 17 176 18 18 18 185 2

— e
—_—

0 005 01 005 D2 025 03 035 04 045 05 055 06 085 07 075 08 085 08 085 1 105 11 195 12 125 13 135 14 146 15 155 15 185 17 175 18 185 18 185 2

2

t + + + t + + + + + + + + + t + + + + + + + + + t t + + + + + + + + t + + t +
0 005 01 05 D2 025 03 035 04 045 05 055 06 085 07 075 08 085 08 085 1 105 11 195 12 125 13 135 14 146 15 155 15 185 17 175 18 185 18 185 2

Il faut toujours vérifier que les consignes expérimentales et théoriques sont identiques, sinon on ne fait pas le méme
essai donc rien n’est comparable !!

Sur votre simulation il y a un décalage temporel au premier démarrage. Nous allons donc regarder les autres
créneaux.

B Zoomer, 3 I'aide de la souris sur le début de la courbe de tension. Que remarquez-vous ? Regarder les autres
pics de tension.

B Pour tenir compte de cette donnée, nous allons ajouter une non-linéarité dans notre schéma. Insérer un bloc
SATURATION a la sortie du correcteur. Fixer la saturation a 6V.

Commande (V) Courrant (&) Omega (rad/s)
T A N
U Expi——m @ I Exp —
e e [T
CUTh S——p < 1Th —
Read CSV — —_ — - <0m Th:—|
i |
<Cons Exp-w—
Cons T
CRE LY

f+d=s

‘ Time 2 s

B Refaire la simulation... conclure.
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