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Expérimenter avec Matlab – Simulink
Description de l’ETUDE DE CAS n°2 : Cours « pratique » sur les asservissements

Connaissance rattachée : Notion d’asservissement (Niveau TERMINALE S SI)
[image: Radiographie - 1]Mise en situation :
Cette étude de cas, contextualisée sur la base d’un système de radiographie et basée sur l’usage de Matlab – Simulink / plateforme Arduino, permet d’aborder concrètement la notion d’asservissement en expérimentant successivement sur le système en boucle ouverte puis le système en boucle fermée devant la classe.
Réel et modèle d’expérimentation n°1 :
[image: ]



Energie électrique

Couple résistant (perturbation extérieure)

[image: Résultat de recherche d'images pour "moteur électrique 6v"][image: Arduino, Carte Arduino Uno, Technologie, Numériques]Energie électrique modulée

[image: https://sc01.alicdn.com/kf/HTB1QnWKNXXXXXasaFXXq6xXFXXXC/Pcb-assembly-l298-dual-h-bridge-motor.jpg]Signal de commande




[image: http://cdn6.bigcommerce.com/s-7gavg/products/472/images/2722/Motor_Gearbox_use_600__47936.1448061633.1280.1280.png?c=2]Signal issu d’un encodeur
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Réel et modèle d’expérimentation n°2 :
[image: ]
Energie électrique


[image: Arduino, Carte Arduino Uno, Technologie, Numériques]
[image: Résultat de recherche d'images pour "moteur électrique 6v"]Couple résistant (perturbation extérieure)
Energie électrique modulée

[image: https://sc01.alicdn.com/kf/HTB1QnWKNXXXXXasaFXXq6xXFXXXC/Pcb-assembly-l298-dual-h-bridge-motor.jpg]
Signal de commande


Vitesse de rotation réelle

[image: http://cdn6.bigcommerce.com/s-7gavg/products/472/images/2722/Motor_Gearbox_use_600__47936.1448061633.1280.1280.png?c=2]
Mesure de vitesse
Encodeur


Objectifs :
[image: ][image: ][image: ]L’analyse des relevés temporels obtenus sur Matlab – Simulink permet à l’élève de conclure sur l’aspect asservi ou non asservi du système. Dans cette étude de cas, le professeur est amené, en cours devant la classe entière, à relever directement sur Matlab – Simulink, la vitesse de rotation du moteur, d’expérimenter différents paramétrages du correcteur afin d’en évaluer les performances.




[bookmark: _GoBack][image: ]
Exemple de relevés, issus de Matlab-Simulink.


Descriptions des fichiers :
· Versions professeur et élève de l’étude de cas
· Modèles d’expérimentation Matlab
· Vidéo exemple de l’expérimentation de l’asservissement
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Commande en vitesse du moteur

Mesure de la vitesse réelle du moteur

P 0.0085 0.012 0.02 0.0008 0.0008

I 0 0 0 0.0008 0.002

D 0 0 0 0 0

- Démarrage moteur pour une valeur d'octet différente que lors de l'arret

- Temps de réponse de l'acquisition

- ...
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Vitesse réelle (trimin)
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e réelle en tr/min en fonction du temps
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