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[bookmark: _Toc26903474]Ressources nécessaires 
– le système réel instrumenté (inexistant ici puisqu’on étudie un système virtuel); 
– le dossier multimédia du système à partir du site internet www.toulouse-didier.e-monsite.com , onglet Systèmes. 
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	Simuler numériquement le comportement cinématique d’un mécanisme.

	Analyser
	Modéliser
	Résoudre
	Expérimenter
	Concevoir
	Communiquer

	
	
	
	
	
	


Il est proposé : 
· de découvrir le principe de construction d’un SLCI dans Simulink ; 
· de simuler numériquement la résolution d’une équation différentielle ; 
· de définir un modèle de fonction Transfert ; 
· de simuler le comportement d’un système de première ordre ou second ordre ; 
· d’exploiter la simulation en traçant des trajectoires, et courbes représentatives. 

Nous allons prendre l’exemple suivant :
[image: SimulationMatlab]
Schéma bloc d’un Système virtuel étudié
H1 est un simple gain qui peut représenter le gain d’un amplificateur opérationnel, d’un potentiomètre …
H2 est un système du second ordre, c’est le modèle du système.
H3 est un système du premier ordre qui représente la réponse du capteur.
 Le plus souvent on commence par étudier la réponse d’un système à un échelon (step en anglais) pour évaluer l’erreur statique. Cette réponse est souvent qualifiée de réponse indicielle. Voici comment il faut procéder pour simuler la réponse à un échelon d’un système défini comme précédemment.
[bookmark: _Toc26903476]Construction d’un modèle dans Matlab
1. Lancer Matlab, puis créer un nouveau projet
2. Tout d’abord, il faut déclarer toutes les fonctions de transfert :
[bookmark: _Toc26903477]Les fonctions de transfert décrites dans le schéma bloc
[image: SimulationSyst2]

3. Réaliser ce type de programme en suivant les instructions suivantes 
[bookmark: _Toc26903478]Déclaration des fonctions de transfert
[image: SimulationSyst1]

Voici les fonctions de transfert que j’ai déclaré (pour ceux qui ne le savent pas, en enlevant le point virgule à la fin d’une instruction, on peut apercevoir le résultat en fenêtre de commande) :
[bookmark: _Toc26903479]Commandes pour simuler le système en boucle ouverte
Pour travailler sur le système en boucle ouverte (transfert entre la sortie et l’entrée sans retour), il faut utiliser la fonction series(). J’en ai profité pour tracé la réponse indicielle (réponse du système à un échelon en entrée) avec la fonction step () :

[image: SimulationSyst3]




[image: SimulationSyst4]
Réponse à un échelon du système en boucle ouverte

[bookmark: _Toc26903480]Commandes pour simuler le système en boucle fermée
Ensuite, il est important de regarder la réponse à un échelon du système en boucle fermée. Pour ajouter un retour et ainsi obtenir le système en boucle fermée, il faut utiliser la fonction feedback() comme suit :
[image: SimulationSyst5]
Il faut remarquer qu’en utilisant la fonction step sans demander de retour, l’affichage se fait automatiquement.
[image: SimulationSyst6]
Réponse à un échelon du système en boucle fermée
4. [bookmark: _Toc26903481]Vérifier sur le graphique les différentes caractéristiques de la fonction de transfert (K, après avoir calculer z et w0, calculer les différents dépassements et les deux temps de réponse du système t1 et t2), 
Modélisation d’une équation différentielle dans Simulink
Pour comprendre le fonctionnement des fonctions précédemment utilisées
5. Donnez les équations différentielles qui découlent des fonctions de transfert H1 et H2
6. Ouvrez un nouveau projet dans simulink.
7. Construisez le schéma suivant :
[image: ]

8. Vérifiez qu’il découle bien de l’équation différentielle obtenue.
9. [bookmark: _GoBack]A-t-on le même graphique avec la figure 1 ?
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