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Sz H=@1-z1. +0.7821z" + 0.13357% +0.00157°)

soit S(z1)=1.-021797" -0.648672 -0.13207> -0.00157* (2.10)

et R(z ') =7.6218 -8.992471 +2.820672 -0.24507> +0.00157°*
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Figure 3.5. Méthode par projection et factorisation spectrale optimisée
(T, =T,=0.55)
Correcteur calculé :
R(s) = 386.25"+288.957+4039 5+2803
S(s) = s+ 14.55"+60.65"+478.4s
T(s) = 36.45'+291 35"+ 14295 +33865+2.803

Cette solution a été calculée avec la valeur optimale de 2, soit 1,3.10.
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Figure 3.6. Méthode [DE LA 93] (T,

Correcteur caleulé :
R(s) = 108.35'- 424.25°+ 15605+836.7
S(s) = §*+13.465'+79.815°+387.55
T(s) = 10.95+86.95"+426.

+10105+836.7

=7,=059).
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Figure 3.7. Méthode [DELA 99] (T, = T, = 0.55).
Correcteur calculé :

Ris 25%121.35+197.85+76.98
S(s) = 1.0355"+11.575'+69.625+86.455
T(s) = s+85'+39.255°+92.965+77
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Figure 3.8. Méthode [DE LA 93] (7, = 0.18s et T, = 0.54s).

Correcteur caleul
R(s) =10045™-10005"+ 77305+ 4632
S(s) =5"+23.55"+126.457+ 14585
T(s) =72.35"+5365'+25915°+59215+4632





image13.png
Figure 3.9. Méthode [DE LA 991 (T, =0.11s. T, = 0.33s).

culé:
R(s) =295'+2.345+275.65+224.3

S(s) =0.0245*+0.5915"+2.6695°+ 34.75
T(s) =5"+12.125"+70.3457+203.75+224.3
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Régulation de puissance fournie par une éolienne
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Cahier des charges

On souhaite déterminer un régulateur de type RST permettant d’a
suivant
= Comportement en boucle fermée de type

surer le cahier des charges
2" ordre caractérisé par une pulsation
propre o, =3 rad-s” et un amortissement &=1.

* Mise en place d'un terme de filtrage 4, réglé sur une pulsation de brisure
o =4rad-s".

* Ecart nul en régime permanent vis-a-vis d’une puissance constante et insensibilité
en régime permanent vis-a-vis de la perturbation due a un vent constant.

Etablir le modéle discret et le simplifier au vue du cahier des charges
Donner la méthode permettant I'obtention d’un régulateur R,S,T correspondant en justifiant de la
structure des polyndmes

Evaluer Ierreur statique pour une phase de montée en puissance en rampe en prenant :

()=

R(=7)=8,415.107 (1-2,0876:" +1,103:"2) (1-09048:"")

)

By=400 kW

7(=)=7.239.10"5(1-09048:"")(1-0.8187= Teups

=as

Comment modifier le régulateur précédent afin d’annuler I'erreur statique en réponse & une consigne
en rampe Philippe FEYEL | 2018 | Systémes Asservis 148
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On cherche a déterminer une commande numérique RST (T=R Figure 2.6) du
procédé avec des performances voisines de celles d’un second ordre normalisé caractérisé

par @, (pulsation propre rd/s) et & =0.8 (facteur d’amortissement) et de fonction de

2
transfert : Yo 2.7

s2 + 2Qwos +wy?

Les contraintes du choix de la période d’échantillonnage conduisent a choisir @,
avec la contrainte (voir premiére partie):

7=08=025<w,T, <15
Comme T, = 1s, on prendra @, = 0.5 rd/s.

On lit sur les abaques (Annexe 1), qu’un second ordre normalisé avec @w, = 0.5
1d/s et &= 0.8 prévoit les performances suivantes :

D =1.52%; tso, = 6.8s, t, =10.48s,t, =8.32s




image3.png
Le second ordre discret correspondant est (discrétisation de 2.7 par BOZ) :

0.095492+0.07307 0.09549 2714007307272
22 -1.2812+0.4493 1-1.281z7 +0.4493272

Donc on fixe comme polynéme caractéristique ou dominant en BF :

P =Py(z)=1-1.281271 +0.44937% 2.8)

Et on résout 1’équation de Bezout pour déterminer le régulateur RST soit :

P =AEHSE ) +z 9B HRE Y (2.9

Sz 1) et R(z™!) Sont les polynémes a calculer pour A et B donnés par (2.5) et P
par (2.8). Le retard d est nul. Le polynéme S(z™') doit contenir un intégrateur pour

éliminer Ierreur statique donc on lui impose d’étre de la forme S(zil): (l-z_l)S'(z_l) .

Finalement, on trouve :

Sz N =1-z1)(1. +0.7821z" 1 + 0.133522 +0.001573)
soit S(z1)=1.-0.21797 -0.648672 -0.13207> -0.00157* (2.10)
et R(z1)=7.6218 -8.992471 +2.820672 -0.245077 +0.00152°*
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Comme T, = 1s, on prendra @, = 0.5 rd/s.
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D =1.52%; tso, = 6.8, t, =10.48s.1, =832
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