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PID Controller
This block implements

and discrete-time PID control algorithms and includes advanced featu uch as anti-

windup, external reset, and sg alt ack ng. Yo can tune the PID gains automatically using the T ne...' bu uo (feq ires

Simulink Control Design).

Controller: | PID

Time domain

() Continuous-time
) Discrete-time

s Form: | Parallel

rm PID Advanced Data Types State Attributes |

Controller parameters
Proportional (P): 2.52826723022462
Integral (I): 11.4766727367861
Derivative (D): 0.0460905537336357

Filter coefficient (N): 1297607.184226145

V(s)

K(s) = )

N
1+ N
S

P+IX+D

=P +1-
s 1+N—

K(s) =

V(s) _R, R.C,s
e(s) R( 1+ 3C +1+R4CZS)
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Annexe O0: Alignement de M sur B_,;

u, axe de symétrie du systéme, invariance du probléme par rotation autour de u, .
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Annexe 1.1: Champ Bobine Théorie
|

Parametres:

R,a,1,n86,0,6, M,p

Hypotheses:
* Solénoide infini

* nimportant => sur dx:
dB(M) = £ sin? (6)dx Ty

e a%2>>R?

tan(0) = g =3

Bpy(M) =

B (M) = 27 (cos(6,) — cos(8, )T

urln( X+ a X
2 "JRZ+ (x+a)? Vx2+R2

Jux

WL 2.C.C,C.C OO0 CC OO >0 a 8
i I ............. 6 ....................................... .e.."..::‘."::-'-"
" . t f ........ I e .-...'.-:.:‘-_.._ 3 M ’
O
X
< >
a
_ _R ax_ R donc dBy,(M) = — ol sin(0)dOu, et en intégrantde 6,30, :
tan(0) de  sin?*(0) b 2 X 8 ! 2

Bp(M) =

rIn
2

(1_

X

Vx2 4+ R2

)

—
X

22




Annexe 1.2: Champ Bobine Expérience

Régression: In(Bb)=f( In(1-x/rac(x*+R?)) )

0
-1
-2
3 + In(Bbl(enT))
5 "5‘ © In(Bb2 (enT))
s ° /%J;/f%/%
-7 ‘ ‘
8 M y =1,2147x - 4,2842
9 T
-10
-4,5 -4 -3,5 -3 -2,5 -2 -1,5 -1 -0,5 0
In(1-x/rac(x*+R?))
Champ magnétique induit par la bobine
Bb(x,l) en un point de I'axe situé a x mm
Déplacement de la sonde teslamétrique .
-
s
le long du banc d’optique Ai . + B1 pour 1190,85mA
E 3 4\t + B2 pour 12=169,56 mA
@2 +++++ Bth1 pour 11=90,95mA
+ +
1 =y . Bth2 pour 12=169,56 mA
. B
0 20 40 60
x (mm)

23



Annexe 2: Force Bobine Expérience

On mesure la force grace a la balance

In(Fexp)

0,12

0,1
0,08
‘E:OG
0,04

0,02

-2

3 K\\\\Q‘P\S‘\&

-4 ‘ y =-1,3903x - 14,339
\\i‘\\\ R? = 0,9986

-5

y = -1,5477%16,039
-6 R%=0,9953 .

Régression: In(Fexp)=f( In(x*+R?) )

T~
+

-9 -8,5 -8 -7,5 -7 -6,5 -6

In(x2+R?)

E . la bobi 'ai E

Flbob->aim pour 11=93,3mA
=\ F2bob->aim pour 12=168mA
F1th pour Il =93,3mA
—
i
F—
P
—
e
[— )—J’_
)—4’__‘ 4
r—lr__l:f T .
0 10 20 30 40 50 60
x (mm)
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Annexe 3: Consigne Correcteur Proportionnel

) 34 ape . — — —- - \ . "_ —
A I'équilibre: x=x.=x,, et I=I, => on a alors: X=0 et F_ (X.q,leq)=m.8
2 R2\3/2
_ mg(x,,“+R%) _ - _Yg
donc I,= - - => Ueg="leq €T €=

Veqzv' Btot(xeql Ieq)-I-VO

B.ot(Xeq! )=ur-nl +i

eq’'eq 2 "req Xeq

_y (PP B
Veq—y.( 5 Aegt Xeq)+vo

_ _ u.n i) _ m.g.(xeGZ+R2)3/2
U= etV = v.( 5 Aegt Xeq +V,— . Ko

n mg.(x 24+R?)?3/2 m.g.(x_ 2+R?)3/2

U= e+V, = -y. [ == Bl +R)7", B +V,— . 8 (X *R)

¢ €q 2 o Xeq K.a



