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En résumé, une boucle d’asservissement ou de régulation est toujours formée des éléments suivants :
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2. Structure finale d’un systéme asservi

On peut présenter la structure de la commande par le schéma fonctionnel suivant :
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A partir du schéma d’asservissement, on distingue les organes de la chaine et les informations circulées entre les organes.

2.1. Organes :

z

o Un comparateur : il élabore le signal d’écart entre la consigne et la mesure.

o Un régulateur : Le régulateur est le constituant « intelligent » dans une boucle de régulation. Il élabore & partir du
signal d'erreur l'ordre de commande pour agir sur I'actionneur. ‘

o Un actionneur : C'est l'organe d'action qui apporte l'énergie au systéme pour produire l'effet souhaité : moteur,
vanne, vérin ...

o Un capteur: il préléve une information physique sur la grandeur contrdlée et la transforme en un signal

compréhensible par le régulateur. La précision et la rapidité sont deux caractéristiques importantes du capteur.

2.2. Informations :

o Consigne (ou référence) : cest la grandeur d’entrée d’une boucle d’asservissement ou de régulation que la
grandeur contrélée doit suivre. Elle doit impérativement étre de méme nature physique que la mesure pour pouvoir
lui étre comparée.

O Sortie : La sortie contrélée représente le phénoméne physique qu'il faut contrdler. Cest la raison d’étre d'une
boucle de contrdle.

0 Mesure : Cette grandeur est fournie par la chaine de retour. C’est I'image de la grandeur controélée.

o Perturbation : elle s’agit de tout phénoméne physique intervenant sur le systéme qui modifie I'état de la sortie.
Un systéme régulé doit pouvoir maintenir la sortie a son état désiré et ce, indépendamment, des perturbations.

o Ecart (Erreur) : C’est la différence chaque instant entre la consigne et la mesure. Cette comparaison ne peut
étre réalisée que sur des grandeurs de méme nature.

o Commande : C'est le signal élaboré par le régulateur pour agir cest I'organe de réglage
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III. Différence entre Passervissement et la régulation

Dans une boucle d’asservissement et la boucle de régulation, on retrouve les mémes organes (voir 2.1), La différence peut

étre résumée comme suit :

1. Asservissement
La consigne est variable, et la sortie doit la suivre aussi fidélement que possible en termes de rapidité, de stabilité et de

précision. L’asservissement se produit principalement en régime transitoire.

Exemple : Contréle du positionnement d'un bras robotisé pour suivre une trajectoire précise.

2. Régulation
La consigne est constante et/ou varie par paliers (qlq heures). L'objectif est de maintenir la sortie (grandeur contrélée) égale

a la consigne, indépendamment des perturbations. La régulation se produit généralement en régime permanent.
Remarque : En l'absence de perturbations, la régulation n'est pas nécessaire.

Exemple : régulation de la température d’une salle de sport.

IV. Qualitéd’un systéme asservi

Tout systéme asservi ou régulé doit posséder des performances. Celles-ci peuvent étre résumées en trois points : la

précision, la stabilité et la rapidité.

On prend comme exemple le systéme précédent :

Tp
o Tc: Température souhaitée (consigne) I
eTe: Température fournit par Rh Te Ve Te T
eTp: Température de perturbation Correcteur }-—’@sistance RhH Chambre ?—r*
oT: Température réelle (sortie)
*Tm: Température mesurée par le capteur
e Vc: Tension de commande Tm | Capteur de L
oc: L’écart entre consigne et la sortie température |

1. Précision
Un systéme est précis dans une boucle d'asservissement ou de régulation si la sortie suit fidélement la consigne, avec un écart

minimal. La précision est également évaluée en fonction des perturbations affectant cet écart dans une boucle de régulation.
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