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Courbes expérimentales
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Consigne = 20°

Commentaires

Curseur au Temps :

3 250[E

32.6°

= Consigne
5[
Réglage acquisition - e
Durée (ms)  Periode (ms) | Actuelle : [ 10.0]° (USRS T G Position (F1) Position
500 :
5 ool 2 Pas de déplacement : [ 20]°
Plan d'évolution  Masses 4 v
3 veitical | 5 000 A1 0 do 20 d0 4o S0 do o ¢ Sl
Dernier
Variables - Dessin Coulewr  Stletacé  Styletait  Style point tacé (F4)
CONSIGNE V' B 3Teciépas| 3 coniu | 3 X |
s
POSITION V' B 3 Tecéépas| 3 coniu | 3 cane | ..;:1?'51
COMMANDE [ MM 3 Tecsin | 3 coninu | 3 X |
% : Charger ]
COURANT [ B 3 Tecdfn | 3 coniu | 3 X | tracé (F6)
VITESSEAXE [ M| S Tecsin | S conina | S x|
) Paramétres
R. MOTEUR [ N 3 Tecéfn | 3 coniu | 3 X |
Réponse théorique B 7 Teccin | 3 contiu | 3 X |
Couleur fond graphique : - Sauver
tracé (F5)
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Commentaires

Curseur au Temps :
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Influence du gain

Gain = 20

Curseur au Temps :
51
Réglage acquisition : Echelon de
Duiée (ms)  Periode (ms) | Actuelle: [ 9.8]° Désiiée : [ 59.8]°  Eaa)
3 700 5 n
. Pas de déplacement : [l 50|°
Plan d'évolution  Masses 4 = v
& Vertical |2 0->0g T e S e vitesse (F2) Commande
S L [ —
rnier
Variables : Dessin Couleur  Styletiacé  Styletrait  Style point tracé (F4)
CONSIGNE V' B STectépas| 3 contnu | M x|
POSITION V B 3 Teciépais| 3 contnu | 3 ca | ..‘?#‘}:'5,
COMMANDE [ B 3 Tecéin | 3 coniu | 3 X |
Ch:
COURANT [ O 2 Teccin [ coiu (B x| tacé (F6)
VITESSEAXE | WM 2 Tacéfn | 3 connu | 3 X |
T P Etre
R. MOTEUR [ B 3 Teciin | 3 contnu | 3 X |
Réponse théorique Bl 5 Tecéin | 3 connu | S X |
Couleur fond graphique : - Sauver
tracé (F5)
| réponse
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Gain = 125

813
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Gain = 150
/‘\‘ g1.2°
1. YISUALISATION DYNAMIQUE AXE : MAXPID, avec KP 150, K1 0, et KD 0. _ 5[

Réglage acquisition :

Durée (ms) Periode (ms)
g 700 g 5

Plan d'évolution Masses 4

S vertical | 5 0500 | | 4§ 1o 2

Echelon de

position (F1)

- Trapéze de

T vitesse (F2)
30 40 50 60 70 82

Dernier

Style point tracé (F4)

Actuelle : [_8.9]° Désirée - o
Pas de déplacement : i 50|°
»

Variables : Dessin Coulewr  Styletacé  Style tait
CONSIGNE V' B STecepes| 3 contiu | 3 X |
POSITION V B STeciépas| 3 comru | 5 cane | e
COMMANDE [ M 3 Tecéfn | 3 coninu | T x|
COURANT [ B 3 Tectin | & coniu | 3 x| «&ai'!['lgt’;l
VITESSEAXE [ WM & Tocéfn | 3 cotu | w X |
R. MOTEUR [ B 2 Tecéin | 3 o | S X | PZ':E'“[EF.;TS
Réponse théorique B Tecéfn | 5 ocotu | 3 X |
Couleur fond graphique : | -

I | 1 |
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Commentaires
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ommentaires
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Gain = 200

ommentaires

61.4°

N
Curseur au Temps :
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[ —
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