Commande des machines électriques

Exercice 1: Correction par compensation des poles
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La compensation des poles permet d’écrire : 7.s +1=1+0.01S =T, = K—" =0.01
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Systéme 2
= sls) -k, 12 - 10| 86
COI=%, Ts SRR (s+10)(s+40) | 1>
Correcteur PI Systéme

- Cahier de charge : un temps de réponse de 30 ms et un facteur d’amortissement de 0.7

Déterminer les paramétres du régulateur PI
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Le pole le plus lent est (S + 40) , on le compense par s + K—’
A K. K.
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De la forme : FTBF =

o 10K .
Donc : u: K 10 10

Et comme %=40 =K, =40K_ =277.77
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Finalement : C(s) =K, +£ — 6.94 + 27171
§ s
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= un systéme du 2¢™ ordre



