Méthodes graphiques

Q Les méthodes graphiques ont I'inconvénient d'étre peu précises. Cependant, comme les
modeles proposés ne correspondent pas exactement a la complexité des processus, ces
méthodes ont montré leur validiteé,

Q Elles consistent a étudier la réponse indicielle du systeme. Nous pouvons alors envisager
deux cas :

< La réponse est variable a une entrée constante possede une intégration et est dit
EVOLUTIF.

< La réponse est constante : le systeme est considéré comme STABLE car il ne possede
pas d’intégration,
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ldentification des systemes stables Réponse & un échelon elf)<E
Q Systeme du premier ordre sans retard =
K & 20 0 dh

La forme du modeéle : G(p) = 1+ 0p

(o : I'opérateur de Laplace)
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Avec les valeurs de K et 6, nous pouvons simuler notre OO
modele et voir s'il corespond a la sortie de notre

Temps

systeme réel,



Méthodes graphiques

|dentification des systemes stables

Q Systeme du premier ordre avec retard (ou le modele de Broida)

Ke™™P

1+6p

La forme du modeéle : G(p) =

La méthode de Broida consiste a assimiler le procédé régulé a un systeme du premier ordre avec
retard,

Il s'agit de déterminer les coefficients :

v K : gain statique du procede

v" 1 :temps mort d'identification

v 0 : constante de temps
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|dentification des systemes stables

Q Systeme du premier ordre avec retard (ou le modele de
BroidQq)
En imposant un échelon de commande au procédé

La détermination directe de 6 et © n'est pas toujours
aisée sur une courbe réelle : on préféere mesurer t2 et i
et calculer 0 et 1,

On peut déterminer :
v’ Le gain K=yf/E
v' Détermination du retard t par:
tT=28t-18¢0
v' Détermination de la constante de temps:
8 =55 (t,— t;)

Modele optimal si Z < 0,25

Réponse a un échelon e(t)=E
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|dentification des systemes stables
Q Systeme du premier ordre avec retard (ou le modele de Broida)
Cette méthode considere que le systeme étudié est un premier ordre avec retard ce qui est tres

restrictif. Bien sur lorsque le systeme est d’'ordre élevé, le résultat ne sera pas tres bon.

Q Systeme d'ordre supérieur avec retard (ou le modele de Strejc)

K e™™
(1+ 6p)»

La forme du modeéle : G(p) =

Cette méthode permet l'identification d'un processus dont la réponse indicielle n'a pas de
dépassement.
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|dentification des systemes stables <) Scope M =] E3
Q Systeme d'ordre supérieur avec retard (ou le & 510 L2 0 & E

modele de Strejc)

On peut déterminer :

1) Le gain K=yf/E

2) Rechercher le point d'inflexion yp

3) Tracer la tangente et déterminer Tu et Ta

4) Calculer Tu/Ta

5) A partir de calcul de Tu/Ta, on détermine
I'ordre du systéeme (n), on choisit toujours
I'ordre le plus faible

0 1 T, T Temps

6) Des valeurs du tableau (1), on en déduit
la valeur de 6,
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|dentification des systemes stables

Q Systeme d'ordre supérieur avec retard (ou le modele de Strejc)

Exemple : on mesure K=5, Tu=10.5 S et Ta= 30 S.

Donner le modele de G(p)

Tableau (1) : Détermination des parametres par la méthode de Strejc

Ta/0 Tu/0 Tu/Ta
] 0 0
2,718 0,282 0,104
3.695 0.805 0.218
4,463 1,425 0,319
5,119 2,100 0,410
5,700 2,810 0.490
6,200 3.550 0.570
6,700 4,310 0,640
7,200 5.080 0.710
7,600 5.870 0.770
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|dentification des systemes evolutifs P yr— —
Q Systemes de type intégrateur h Jely- Rl Y

K
La forme du modele : G(p) = >

K=pente

Temps
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|dentification des systemes evolutifs DScope T TEE
Q Systémes de type premier ordre avec intégrateur | & 28 | i EE

La forme du modéle : G(p) = 1+ 8p)

K=pente

0 = intersection de I'asymptote avec I'axe des abscisses
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|dentification des systemes évolutifs

Q Systémes de type n'*™¢ordre avec intégrateur

K
p(1+ 6p)"

La forme du modeéle : G(p) =

v On trace I'asymptote a la courbe, coupant
I’axe des abscisses en To

v On ftrace la parallele a cette asymptote
passant par |’ origine

v' En To, nous définissons points A, B et C
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|dentification des systemes évolutifs

Q Systémes de type n'*™¢ordre avec intégrateur

v On calcule le rapport AB/AC pour obtenir
I'ordre du systeme, avec le tableau (2) :

Tableau (2) : Donnée de I'ordre du systeme en fonction du
rapport AB/AC

AB/AC
0.368
0.271
0.224
0.195
0.175
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