CPGE — PTSI Mr Pernot

TD — SLCI : étude des systemes fondamentaux du 2nd ordre

Robot préhenseur de piéces

On s'intéresse a un robot préhenseur de pigéces dont on donne
une description structurelle ainsi qu'un  extrait partiel du
diagramme des exigences de son modéle SysML. L'objectif de
cette étude est de vérifier les performances d'un des axes asservi
de ce robot vis-3-vis des critéres de performances attendus.
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On donne le modéle de comportement de |'asservissement de position angulaire de I'axe du bras étudié sous
la forme du schéma bloc qui suit (I'angle réel du bras est 8,(t), I'angle de consigne est B.(t)).
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Avec : K, K;, Ks, Ks, Ky 2 constantes, B:(p) : angle de consigne, U{p) : tension consigne, Uylp) : tension moteur,
(lp) : vitesse angulaire de "arbre moteur, 8y,(p) : angle de l'arbre moteur, B:(p) : angle de I"arbre en sortie de
reducteur, By(p) : position angulaire du bras, Vi,(p) : tension mesurée image de Bu(p).

Q.1. Déterminer le lien entre Ky et K; pour gue B,(p) soit asservi sur 8.(p).

La fonction de transfert Ha(p) est réalisée par un moteur, dont les équations de comportement sont

) = elt) + R e(t) = kewnlt) L%:cm{r} Clt) = et

Avec : uylt) : tension aux bornes du moteur (en V), elt) : force contre-électromotrice (en V), it} : intensité (en
A, wylt) © vitesse de rotation de I'arbre en sortie de moteur (en rad/s), C.(t) : couple moteur (en N.m) (un
couple est une action mécanigue qui tend a faire tourner), | : inertie égquivalente en rotation de I'arbre moteur
(en kg.mz:l, R : résistance électrique du moteur (Q), k. : constante de force contre-électromotrice (V.rad™.s),
ky : constante de couple [N.m.A™).

£
Q.2. Déterminer la fonction de transfert Ha[p]=UL:p]’. Montrer que H(p) peut se mettre sous la forme
mil
canonique Halp) = fa et déterminer les valeurs littérales K; et Ts.
(1+T,.p)
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Q.3. Déterminer wylt) lorsque lorsque uylt) est un échelon de tension d'amplitude U,. Préciser la valeur de
wy(t) & l'origine, la pente de la tangente 4 l'origine de wy,(t) et la valeur finale atteinte par wy(t) quand t tend
vers l'infini.

Q.4. Déterminer la fonction de transfert Hy{p).

. ) ) & .
Q.5. Déterminer la fonction de transfert Hip)= b(p) . Maontrer gue cette fonction peut se mettre sous la forme
K . : .,
Hip) :z— et déterminer les valeurs littérales K, z et wy en fonction des constantes fournies.
(1+p+—5p’)
&y &y

La réponse indicielle de H{p) a8 un échelon unitaire est donnée sur la figure suivante :
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Q.6. Determiner, en expliguant la démarche utilisée, les valeurs numeériques de K, z et w,,.

Q.7. Déterminer, en expliguant la démarche utilisée, le temps de réponse 3 5%. Conclure quant & la capacité
du préhenseur de piéces a vérifier (ou non) le critére de rapidité de la FS1.
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