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Introduction

PID numérique :

* Combine trois actions correctives : proportionnelle, intégrale et
dérivée

* Permet de corriger des systémes d'ordre <= 2 avec peu de
retard

* Peut se synthétiser a partir d'une structure RST

o rotyrect - Du PID analogique vers le PID numérique
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avec :
e K : gain proportionnel,
e 7; : action intégrale,

e 7, : action dérivée,

: filtrage de 'action dérivée




o rotxreer.. Du PID analogique vers le PID numérique
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Approximation de l'opérateur dérivée :
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Approximation de l'opérateur intégral :
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o rotvreck - Formulation générale du PID numérique
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O semonse: Synthese d'un PID numérique a partir d'une
structure RST
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o CE o Synthese d'un PID numérique a partir d'une
structure RST
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PID Structure |
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Synthese d'un correcteur PID numérique
En trois temps :

¢ Calcul du modele a obtenir

* Calcul de I'équation caractéristique (identité de Bezout)

e |dentification

o E2RIEENe  Synthese d'un correcteur PID numeérique
|/3 : Calcul du modele a obtenir

Hf(2) = (1 - Z127 ") (1~ Z1271)
Avec Zy,Z7 = exp(—€wpTe £ j\/1 — E2w,T,)
HY()=1—(Z1+ Z1)z  + 2125272
Hi(z) =1+ hiz7t + hoz™?

hy = —(Z1 + Zy)

Avec
h2 - 21Zik




o eSS Synthése d'un correcteur PID numérique
2/3 :identité de Bezout

R(z B(z) y(2)
S(z A(z) "
y BR Hy

y° AS+BR Hj
A(z) =1+ a1z Yt asz 2+ anz"
B(z) = bzt +byz 24 by ™
Identité de Bezout AS+ BR = H},

(IT+arz™ +az) (1 =21 +s127 ) + (b2 +boz ) (rg + 127  +12272) =1+ hyz7! + hoz ™2

o EERTESTe  Synthese d'un correcteur PID numérique
3/3 :identification

T+ Az 4+ A2+ Az 3+ Az =1+ hyz 4 hoz 2

Résolution du systeme lin€aire :

miy M2 M3 My 51 hi+ ...
Mol M2 Moz Moy ro| [ he+ ..
m31 M3z M33 MM34 ol
Mgl MMyg2 M43 TNyy T2
AX =B
X=A'B
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PID structure 2

yc(z) 6(2) 1 B(2) y(2)
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Conclusion
PIDI PID 2:
* Robuste aux petites
variations de modeéle * Pas de z&ros ajoutés au
systeme
* Dépassement indiciel
modifié par la présence de * sensible a la variation gain
zéros au numérateur de la statique du modele
FTBF
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Exercice d'application

Correction d'un systeme d'ordre | avec retard.

) T et e)
y (2 z B y(z
— 7 S(lzﬂ_ ifzi g
e P R(Z)
Glp) = 14 3p
B(z)

Calculez la transmittance bloquée @o(z) = e pour T, = 1s
z

On veut un dépassement inférieur a 5% et un temps de pic de 4 secondes
Calculez le correcteur PID correspondant (structure | et structure 2)




