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%. 1.Un peu de theorie : principe general de la regulation -
Un asservissement qui réalise une régulation d’un paramétre (température, vitesse, position...) utilise trois
parametres : P, | et D.
Le lien mathématique entre les trois paramétres est le suivant :
« d €
commande = P.€ +1. | €.dt+D.—
s dt
Avec: € = consigne — mesure
e Lavariable € est I'erreur entre la consigne et la mesure.
e lavariable « commande » correspond a la commande en puissance a appliquer au moteur (ici une tension [
d’alimentation codée sur 8 bits).
e lavariable « consigne » désigne la consigne de vitesse demandée.
e Lavariable « mesure » désigne la vitesse calculée a partir des derniéres mesures.
Les trois paramétres Proportionnelle (P), Intégrale (I) et Dérivée (D) influent sur le comportement de la régulation.
Il existe plusieurs types d’asservissement :
e P :Proportionnelle
e Pl:Proportionnelle — Intégrale
e PD: Proportionnelle — Dérivée
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