Logiciel gratuit : pySyLic

Ce logiciel gratuit est un outil d’analyser de Systémes Linéaires Continus et Invariants (SLCI). Il permet le tracé
des réponses harmoniques et temporelles des SLCI.

C’est un outil d’analyse des performances des SLCI (rapidité, précision, stabilité).
Ce logiciel est un freeware développé en langage Python.
Vous pouvez télécharger la version windows a partir du lien suivant :

https://github.com/cedrick-f/pySyLiC/releases

Décompresser le zip et aller dans répertoire « bin » puis accéder a I’executable du logiciel montré ci-dessous :
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|| numpy.linalg.lapack_lite.pyd 14/11/2016 08:44 Fichier PYD 4 29 Ko
|| numpy.randem.mtrand.pyd 14/11/2016 08:44 Fichier PYD 552 Ko
—— At 05/12/2015 19:33 Fichier PYD 134 Ko
[ =4 pySyLiC ] 14/11/2016 09:26 Application 742 Ko
E Py ey 141172016 0%:26 Archive WinRAR ZIP 3 Ko
| pvthond7.dll 05/12/2015 19:33 Extension de l'anp... 2 566 Ko

Permet de tracer un bode d’une FT simple ou un systéme bouclé a retour unitaire en définissant la FT du correcteur,
et la FT chaine directe, puis de tracer les bodes, les marges...et jouer avec les correcteurs et leurs parametres
pour améliorer les performances...

Exemple sur la base d’un sujet de TD :
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On s'intéresse a la chaine fonctionnelle permettant d'orienter la pifice e viemus
du robot Delta ci-contre. Le geryo-entrainement met en rotation un arbre -
télescopique muni & chacune de ses extrémités d'un joint de cardan. =1

Afin d'assurer un bon positicnnement angulaire de la pince P, 1a
commande de sa rotation est asservie en position angulaire.

Vioici la fonction de transfert en boucle ouverte du zous ensemble étudié
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1-  Tracer le diagramme de Bode de ce systéme.
2-  En déduire graphiquement les marges de gain et de phasze.
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https://github.com/cedrick-f/pySyLiC/releases

On paramétre le logiciel avec un correcteur proportionnel C(p) dont Kp=1

Attention, on nous donne la FTBO du systeme, donc dans le logiciel on rentre le FTBO appelée H(p) du systéme
(second ordre a 2 constantes de temps 0.2 et 0.02 avec K=10)
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Définition du Systéme

Diagrammes de Bode | Diagramme de Black Diagramme de MNyquist
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Le logiciel nous permet d’avoir : le BODE, les marges FIBF@)= o IR, Gpy= b
de gain et de phase si retour unitaire, I’expression de B -
la FTBF, la réponse temporelle (avec n’importe quel DB+ 5 A& FA -

signal d’entrée), le tr5%.
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Enfin, on peut ensuite jouer avec les correcteurs pour améliorer les performances. ..
Ici si on prend Kp=30:
e wcO0 par a droite, donc systeme plus rapide, on a amélioré la RAPIDITE

e Mais la courbe de gain se décale beaucoup vers le haut et les marges deviennent négatives, donc
INSTABLE !!
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Definition du Systéme

Diagrammes de Bode | Diagramme de Black | Diagramme de Myquist
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A vous de jouer et comprendre les mécanismes des correcteurs PID dans I’amélioration
des performances...
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