REGULATION DE SYSTEMES

Sil'on observe le schéma REGULATION DES SYSTEMES QUI NOUS ENTOURENT
ci-contre, I'Homme a regu EXEMPLE : MAINTIEN DU NIVEAU DANS UN RESERVOIR
une consigne ; ses yeux

effectuent une mesure R L'HOMME : LE PREMIER REGULATEUR
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mesure a un niveau de " l\
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est réalisée par ses mains
(actionneur) en
manceuvrant une vanne
pour ajuster le niveau :
c'est le principe méme de
tout systeme régulé CONTROLEE
(mesurer, comparer, agir).
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REGULATION MECANIQUE
D’UN NIVEAU DE RESERVOIR
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vers la

Régulation RESERVOIR fermeture
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['action est
proportionnelle a cet
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‘ Vanne ™ nghit entrant = Débit sortant Vanne réqulatrice
Perturbatrice A chaque nouveau débit généré par la vanne perturbatnce

(_débit sortant correspond un nouveau Niveau dans le réservoir . La régulation
est dite proportionnelle pure car la valeur de réglage de la vanne
aleatoire } régularice est directement proportionnelle a écart e et le gain est
donné par le rapport des bras de leviers a/b
Plus b est petit, plus grand est le gain, et plus on se rapproche d’un
niveau fixe (c.a.d. d’un point de consigne égal a la mesure).

Réqgulation Intégrale :

La vitesse de variation de I'action (grandeur reglante) est proportionnelle a I'écart entre la
consigne et la mesure . Tant qu'il y a écart I'actionneur bouge . Cette régulation permet
d'obtenir I'ajustement entre la mesure et la consigne et d'atteindre I'écart nul (correspondant
avitesse nul = I'action s'arréte).

Réqulation Dérivée :

L'action (grandeur reglante) est proportionnelle a la vitesse de variation de I'écart entre la
consigne et la mesure . C'est une régulation qui permet d'anticiper : dés la naissance de
I'écart elle prend en compte la vitesse de variation de cet écart, et élabore un signal fonction
proportionnelle de cette vitesse) . Une régulation élaborée d'un systéme est souvent faite
d'un savant mélange de ces trois actions : Proportionnelle, Intégrale et Dérivée (P.1.D.)




