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Probléme technique

Pour assurer au robot NAO des performances €levées, le constructeur a choisi d’asservir la position des axes de
tangage et de roulis de sa cheville.

De fagon a prédire les performances du mécanisme, nous nous proposons ici de constater expérimentalement
I’influence des corrections proportionnelle et intégrale

Axe de roulis
(0; z0)

Axe de tangage
(0;x1)

Cette activité s’inscrit dans le cadre d’un « TP cours » pour des éleves de MP, et ce document est a
I’usage des éléves.
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ETUDE EXPERIMENTALE : INFLUENCE DE LA CORRECTION
PROPORTIONNELLE

Les courbes ci dessous représentent la réponse a une entrée en échelon de position d’amplitude 25°, sur I’axe
de tangage commandé en Boucle Fermée avec Kp (coefficient du correcteur proportionnel) = 50 puis 700,

1000,1400 avec un ensemble non chargé (tige de fixation des masses seule)
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Etablir, avec le professeur, le protocole de mesure permettant de caractériser 1’évolution des performances
stabilite, précision et rapidité de [’axe asservi de tangage en fonction du parametre Proportionnel du
correcteur.

Mettre en évidence les criteres caractérisant chacune des performances, représenter les sur les courbes et
donner les valeurs numériques.

Lorsque Kp augmente, commenter [’évolution de la rapidité, de la précision et de la stabilité. Conclure.
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ETUDE EXPERIMENTALE : INFLUENCE DE LA CORRECTION
INTEGRALE

Les courbes ci dessous représentent la réponse a une entrée échelon de position d’amplitude 10°, sur I’axe de
tangage commandé en Boucle Fermée avec Kp (coefficient du correcteur proportionnel) = 400 et Ki =

1000 puis 2600 ensemble non chargé (tige de fixation des masses seule)
WJ T i e ‘“*"l = | oo | g [ oriemrion e s > B
Domaine du réeel
Domaine de mesure

2 ey N

xcitateur = [Condition

[)Eom:ine de validité
, =

Réponse

Etablir, avec le professeur, le protocole de mesure permettant de caractériser 1’évolution des performances
stabilite, précision et rapidité de ’axe asservi de tangage en fonction des paramétres Proportionnel et Intégral
du correcteur.

Mettre en évidence les criteres caractérisant chacune des performances, représenter les sur les courbes et
donner les valeurs numériques.

Lorsque Ki augmente, commenter [’évolution de la rapidité, de la précision et de la stabilité. ~Conclure.
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