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Document Ressource MaxPID

Pilotage et acquisition

Pour lancer le logiciel MAXPID, double cliquez sur l'icbne
Maxpid présente sur le bureau du PC dédié

fenétre suivante apparait :

Paramétrer le correcteur :

— Clic gauche sur le bouton
apparait :

a MAXPID, la

« PID ». La fenétre suivante

Régler les paramétres selon les conditions de I'essai.

— Clic gauche sur le bouton « Valider ». La fenétre suivante

apparait :

— Clic gauche sur le bouton « Travailler avec MAXPID ». La

fenétre suivante apparait :
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MAXPID 34-G-10 : Licence Lycée Jean Jaurés, ARGENTEUIL
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— Clic gauche sur le bouton « Réponse a une sollicitation ».
La fenétre suivante apparait :

1°) Régler les parametres d’acquisition dans la
zone « Réglage acquisition ».
2°) Choisissez les courbes a afficher dans la zone
« Configuration tracés ».
3°) Paramétrer la consigne dans la zone
« Consigne Echelon de position ou trapeze ».
4°) Pour lancer un essai et l'acquisition des
mesures préalablement choisies :

— Clic gauche sur la consigne désirée dans la zone
« Sollicitation ».
La fenétre suivante apparait (si la sollicitation choisie était
I’échelon):

Exploitation des courbes :
— Clic gauche de souris sur le bouton « Commentaires » :

— Clic gauche de souris sur le bouton « ldentifier la
réponse » :
La fenétre suivante apparait :

DOCUMENT RESSOURCE - MAXPID

2 VISUALISATION REPONSE AXE XPID, avec KP - 100, t KD

Visualisation réponse a une sollicitation

CONSIGNE ()
POSITION (]
COMMANDE (vols]
COURANT [

VITESSE AXE -

¢ Echelon de position de 15.17, avec KP = 100, KI = 0 et KD = 0, plan horizontal et 1 masses (650g).

¢ Echelon de position de 15.1", avec KP - 100, KI = 0 et KD - 0, plan horizontal et 1 masses (650g).

Choix du modéle :

« B« B—F*
1+Tp Wl L+ 7p) (1+Tp) TPt 4
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— Clic gauche de souris sur le bouton du modeéle EREEEEEREE R
de fonction de transfert en boucle fermée proposée
(Ici modéle du deuxieme ordre avec facteur o Toms-
d’amortissement & <1).

990 ms

Consigne
248 °
VALIDATION POSITION FINALE Pasition

N . N T dépat: 9.0 rel: 24.8° 2l
La fenétre suivante apparalt .

Position Finale retenue - 253 * ala date 990 ms.

ATTENTION

La position finale a retenir doit ére atteinte au cours de I'essai,
sinon lidentification ne sera pas valable

500 600

Temps (ms)

— Clic gauche de souris sur le bouton « Valider » :

La courbe du modele calculé apparait a I'écran .
comme suit :

990 ms

Maodéle calculé

Consigne
248
Position
253
Rép. identifiée
0.0

Temps (ms)

IDENTIFICATION DE LA REPONSE

& Echelon de position de 15.1°, avec KP = 100, KI = 0 et KD = 0, plan horizontal et 1 masses (650g).

— Clic gauche de souris sur le bouton
« Modéele calculé ».

Valeurs
au Temps :

990 ms

Consigne
248 "

Position

2537
1.032

Rép. identifice
1+2°058/258p+p*/ 256
écart moyen de 1.2 0.0

500

Temps (ms]

IDENTIFICATION DE LA REPONSE

L’expression de la fonction de transfert en boucle fermée du systeme est identifiée
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