TP CYCLE 1 Synthese

Etude de I'axe de tanguage de la cheville du robot NAO

BCP de travail mais pas exactement ce que j'attendais ...
pas une présentation
un objectif au centre et une structure en organigramme

Cahier des charges :
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BCP de travail mais pas exactement ce que j'attendais ...
pas une présentation 
un objectif au centre et une structure en organigramme 


1. Analyser le Systeme

pas utile & notre objectif ....



pas utile à notre objectif ....


Transceiver: Dans les réseaux informatiques le
transceiver est intercalé entre le cable qui forme
le réseau et l'interface physique sur la machine. |l
permet donc le rattachement de la station au
réseau.

MicroContréleur: Un microcontréleur est un
circuit intégré qui rassemble les éléments
essentiels d'un ordinateur : processeur,
meémoires morte vive, unités périphériques et
interfaces d'entrées-sorties.

CAN: Convertisseur Analogique vers
Numérique, modélisé par un interrupteur
commandé de rapport cyclique nul et de période
Te pour que la carte de commande numérique
puisse traiter les informations afin de commander
le systéme.

Capteur Magnétique: En présence d'un champ
magnétique traversant le matériau ou d'une piéce
meétallique, le capteur donne un signal et génére
une tension a l'image du courant a mesurer ou a
visualiser.

Hacheur: convertisseur statique
convertissant une tension continue fixe U (en
provenance d'une alimentation) en une
tension continue réglable V par un signal de
commande Ucom de rapport cyclique
variable.

Moteur: Convertit I'énergie électrique en
énergie mécanique

Réducteur a engrenages: Suite
d’engrenages liées les uns aux autres de
maniére a créer un rapport de réduction afin
de diminuer la vitesse de sortie du moteur et
gagner du couple



2. Modele de Comportement Temporelle

Angj

\e tangage réducteur (degrés) / Mesure n* 9

A5.75

1.97° de dépassement or
1,97 < 2°=10% * 20°
donc respect du cahier
des charges

Correcteur
Kp= 350

Ecart Statique=
204-20°=04°<1°
donc respect du cahier
des charges

Consigne = - 20°

\'4

Temps (s) / Mesuren® 9

0.04 0.08

Décimales = E =

N°  Abscisse  Ordonnée A

21 012
22 012
23 013
013
27 015
28 0.16
23 016
30 017
31 017
32 018
33 018
34 013
35 019
36 0.20
37 0.20
38 021
33 021
40 0.22
41 0.22
42 023
43 0.24
44 0.24
45 0.25
46 0.25
47 0.26
43 0.26
43 0.27
50 0.27
51 0.28
52 0.28
53 0.29
54 0.29
55 0.30
56 0.30
57 031
58 032
59 032
60 033
&1 033
62 0.34
63 0.34
64 0.35
65 0.35
66 0.36
67 0.36
fa nazy

Valeur...

Mini -21.973

Maxi -21.973

Moyenne  -21.973

2057
2118
-21.53
-21.80

-21.97
-21.88
-21.80
21.71
-21.53
-21.45
-21.08
-20.83
-20.57
-20.33
-20.30
-20.30
-20.30
-20.39
-20.39
-20.39
-20.48
-20.39
-20.48
-20.39
-20.39
-20.39
-20.39
-20.39
-20.33
-20.33
-20.39
-20.39
-20.39
-20.39
-20.39
-20.39
-20.39
-20.48
-20.48
-20.39
-20.48
-20.48
-20.39
-20.48
-20.33
naa

v

Point n”...

26
26



Angj

16.00

12.00

4.00

3. Modele de Comportement Fréquentielle

‘e tangage réducteur (degrés) / Mesure n* 10

Amplitude = - 20°

Correcteur
Kp= 350

1.8E-

-4.00

-8.00

-12.00

-16.00

-20.00

052 1.04

260

w

)

Temps (s) / Mesure n* 10

415

467

oy
—

519

Décimales = <

Abscisse  Ordonnée A

N°
292
293

295
296
297
298
299
300
301
302
303
304
305
306
307
308
309
310
n
312
313
314
315
316
37
318
319
320
32
322
323
324
325
326
327
328
329
330
33
332
333
334
335
33
337

338
220

Mini
Maxi

1.58
1.59

1.60
1.61
1.61
1.62
1.62
1.63
1.63
1.64
1.64
1.65
1.66
1.66
1.67
1.67
1.68
1.68
1.69
1.69
1.70
1.70
1.7
1.72
1.72
173
1.73
1.74
1.74
1.75
1.75
1.76
1.77
1.77
1.78
1.78
1.79
1.79
1.80
1.80
1.81
1.81
1.82
1.83
1.83
1.84
104
Valeur...
13,160

-19.160

Mayenne  -19.160

-19.16
-19.16

-19.16
1916
1916
1916
1916
1916
1916
-19.07
-19.07
-18.98
-18.90
-18.81
1872
1863
-18.54
-18.46
-18.37
-18.28
1818
1811
-18.02
-17.93
-17.84
17.75
-17.67
1767
-17.58
-17.43
-17.43
7.3
7.3
17.23
17.14
-17.05
-17.05
-16.96
-16.87
-16.79
-16.70
-16.61
-16.52
-16.35
-16.26

1617
ARna

v
Paintn®...
294
294



4. Modeéele de Connaissance

H3=Km/ 1+2z/w0p+1/w0?p?

Km = Kt/ KeKt + Rf
w0 = sqrt(Kekt+Rf / LJ)
z = Lf+JR / 2*sqgrt(KeKit+Rf)*LJ
H._..=1/1+1/Kp + 2*z/w0*K p? + 1/w0? p3

FTBF

K = C*K,*K, K *Ku

Lp+R

v

Jo+F

£\

v




Activité 5: Simulation Python Temporelle

Choix des différentes valeurs de correcteurs sur Python Utilisation de Matlab et Python pour simuler notre
systéme d’un point de vue fréquentiel et temporel avec la méthode d’Euler

0 -

_10 <

_15 4

_20 -

—— consigne
— sortie

o ~10
mettre en paralléle simu et exp et comparer allure et vpleurs ...

04 = —— consigne
—— sortie

-5 -

-15

_20 - _—

_25 B

0 5 10 15 20 25

On a pris un correcteur de 50

1.5° de dépassement or 1,5 <2°=10% *

20°donc respect du cahier des charges
Ecart Statique=

19,3-20° =|-0.7°| < 1°

donc respect du cahier des charges

30

(') 5, lb 1'5 2'0 2'5 3'0
Correcteur de 100
8° de dépassement or 8 > 2°= 10% * 20°

donc non respect du cahier des charges
Ecart Statique=

19,8 -20° =|- 0.2°| < 1°
donc respect du cahier des charges


mettre en parallèle simu et exp et comparer allure et valeurs ...


_10 -

—20 -~

—30 -~

—40 -

—-50 -

—— consigne

10

15

20

25

30

Correcteur de 400

30° de dépassement or 30 > 2°= 10% * 20°donc
non respect du cahier des charges

Ecart Statique=

19,9-20° =1-0.1°| < 1°

donc respect du cahier des charges

Conclusion des
expeériences:

Le correcteur réduit les écarts
statiques mais en contrepartie
amplifie la résonance d’ou le
dépassement plus grand

Un correcteur de 50 nous
permet de respecter le critére
de l'erreur statique et du
dépassement. C’est donc un
bon compromis
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Activité 5: Simulation Python Fréquentielle

—-20 4

—40 -

G =20. Ioglo(lHl)

—=150 -

-2.0

—L.5 —1.0 =0.5 0.0 0.5 1.0 1.5

log10(x) = log1o(w/wo)

2.0

non, vous n'avez pas mis VOTRE
Fonction de transfert ...
Comprendre et réutiliser le code ...

Réponse fréequentielle
selon les coefficients
d’amortissement


non, vous n'avez pas mis VOTRE Fonction de transfert ...
Comprendre et réutiliser le code ...


Comparaison modele et réel

On remarque tout d’abord une différence notable entre les correcteurs utilisés sur
python et les correcteur “réels” que I'on a utilisé sur le Nao. Cela peut s’expliquer
par la limite du modéle réel au niveau de la saturation et des limites d’accélération
qui ne sont pas présentes dans le modele python. On peut essayer de les
modéliser pour se rapprocher au plus prés des résultats réels sans toutefois avoir
précisément un modeéle parfait car on ne peut pas tout modéliser. Comme dit
précedemment, le correcteur permet de limiter les écarts qui sont dus a une
imprécision du systéme que cela soit par divers frottements ou par une limitation
des composants.

trop de phrase ... item


trop de phrase ... item




