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PT - SIA - S21 Moteur Open Rotor Session 2022

Moteur Open Rotor

Corrigé UPSTI

PARTIE I-ETUDE DES ACTIONS MECANIQUES DANS LES AUBES

II - Détermination de la vitesse en extrémite

Objectif : Dans cette premiére partie, on étudie les actions mécaniques dans les aubes du moteur. On
sintéresse a I'influence du grand diameétre de I'Open Rotor sur le dimensionnement de celle-ci. Pour cela, onva
quantifier les effets d’'inertie sur une aube simplifiée et proposer un modéle permettant de vérifier la résistance
de celle-ci. Les modéles proposés sont trés simplifiés puisque, en particulier, les effets aérodynamiques
seront négligés dans tout le sujet. Ils permettront néanmoins de toucher du doigt quelques-unes des
problématiques liées aux aspects inertiels.

Question 1 Calculer la vitesse de croisiére de I'avion Vmax en m.s~* puis en km.h™ et la vitesse de rotation

de croisiére de la soufflante w,,,, en rad.s™*.

Voax = 0.7 * 340 = 238 m.s 2 soit ¥, — 238+ 3.6 — 856.8 km. h 2

w =8373rad.s™?!

max

2
=800 =
360

Question 2 Exprimer la vitesse I?CEZ /0 de l'extrémité de I'aube par rapport au référentiel galiléen en fonction

du parameétre R et des vitesses V et._. Exprimer la norme de cette vitesse, notée V, = ||VC,52 ‘;0”.

Vcez,ﬁn = VAEZ,HD + CAA ﬂz,ﬁn
=V(t)Z, — RX,\OZ,

La norme du vecteur vitesse Ve, o vaut : ||[Vzezof = [ va2(t) + (RE)?
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Question 3 En utilisant judicieusement un développement limité de la fonction racine carrée
1 . - -
Vi+ x & 1+ 3 X, SsixX< 1, calculer numériquement cette norme V. danslecasou V =1V, _, et

8 = w,,,, - Comparer cette vitesse a la vitesse du son et conclure.

||ﬁcezfn|| = ,f V2(t) + (R6)2

RO\
= Vax | 145

max

Le DL alordre 1 de cette derniére expression donne:

[Zeesroll = Vina [1 + 05 (22 )2] vo(-2

max: Vmax)

. .80\ 2
AN:  ||[Veeasol ~ 250+ [1 +05(22) ]
||ﬁcEg}J0|| R 305.5?”.3_1

||I_~';52m|| estde l'ordredec.
III - Détermination des actions mécaniques en pied d’aube

Question 4 Ecrire formellement le principe fondamental de la dynamique appliqué a l'aube 2 dans son
mouvement par rapport au référentiel galiléen et montrer qu'il permet de déterminer les actions
de liaison recherchées.

Hypothése d’étude : La gravité est négligeée
On isole 2.

Le bilan des actions mécaniques est le suivant :

F
(3—=2)
(B,3-2) (B.Ry)

Le PFD appliqué au systéme préalablement isolé donne:
Fraoy = ma Tgea/0
M(ﬂ,a——zj = ‘5(35 2/0)

En déterminant'accélération du centre de graviteé G, 1?‘5352 s1etle moment dynamique de 5(35 2/0) » il est possible
de déterminer les actions de liaisons recherchées.
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Question 5 Exprimer la vitesse 17'}5:{,Ez 70 puisl'accélération ﬁ;gez /0. du centre de gravité de I'aube par rapport a
Ry en fonction des parameétresr, R, des dérivées de V et 8 . En déduire la résultante dynamique

Ragz/o0)-
Vi,e2j0 = Vaezjo + G2ANQyp0
1 .
=V(t)Z, — 3 (R+1)X,N0Z,
o AT | v 1 -
La résultante dynamique vaut :

= S | .l 1 .
Ryz/0) = M (V(t)zo + E(R + )8y, — 3 (R+1)6 xz)

Question 6 Exprimer le moment cinétique en G2, 3(53 e 2/0) puis le moment dynamique en G2, 5(53 e2/0). du
solide 2 dans son mouvement par rapport a 5 (G2 €2/0)-

5(535 2/0) T T(G:ezfoj- ﬂzfo
== Czﬁz_}n

. d ..
O(6, e2/0) = g7 (Fe, e2/)

Question 7 Exprimer la vitttzss;:el_fjg,.E2 o du pied de I'aube par rapport au référentiel galiléen en fonction du
parameétre 1 et des vitesses V et 6.

Vﬂezm = V.qezfo +BA Aﬂz;n
= V(t)3, — ri, 07,

Question 8 Exprimer le moment dynamique en B, 8 (8,2/0)- du solide 2 dans son mouvement par rapport a R,.
Le résultat sera donné en fonctionde r, R, C,, m, et des dérivées de V et 6.

8200 = O(6, e270) T M2BGy Nl e2/0
Y 1 - e 1 - 1 A
= (.82, + Emz (R—1)x; A [Ir' (t)Z, + E(R + 18y, — 3 (R+1)8 23{2]
.1 L1 "
= C,0Z, — > M (R—1)V()y, + ™M (R? —r?)8z,

1 .. 1 .
= [Cg + M (R? — ?'2)] 07, — S M (R — 1)V (D)¥
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Question 9 En supposant I'épaisseur e trés petite devant les autres dimensions a et L, exprimer le moment
d’'inertie C, de l'aube 2 autour de I'axe (G, Z,) en fonction de m, et de L.

Bl b=
||

(2 +y?)dm

5
Il
| )
to]

ralm

5] L |
NIW‘"-‘_‘-) v m

Il
™
| 1
B b=
“-‘_‘3 ralm |
|
rala~—— a

|
| m

m,
=— (1% +e2
e ( )
Finalement : C, & —=, 2

12

Question 10 Déduire des résultats précédents les expressions de la résultante et du moment en B des actions
mécaniques exercées par le rotor 3 sur le pied de aube 2 : F')(:,,_,zj =Xy, X, +Y32y, + Z32Z,et

. | | L
Fiaug = my (V(t)zo + E(R +1r)6y, — 5 (R+1)8 zxz)
Par identification, il vient :

1 .

1 .

D’autre part: J‘EBJE_@) ~ 5(3,2,0)
On en déduit également par identification :

L,, = 0 (Effets aérodynamiques négligés)

1 .
My, = _Emz(R — V(D)

1 "
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Question 11 Exprimer dans le cas de la phase d’accélération pendant le roulage les trois composantes L;,, M,
et N3, du moment précédent en fonction de la masse volumique p, des dimensions a, L et e et des
accélérations a,,,, et &,,,.. .

En phase d'accélération, pendant le roulage, les composantes du moment H( 53-2) Sexpriment en fonction de
p,a,L,e a, . et 8, ., ainsi:

L32= 0

M32 = = ETRZ La’max

1 . 3 .
N3y = EpaELaﬁmax + EPEELaﬁmax

Question 12 Calculer numériquement les valeurs absolues des composantes |Lj,|, |[Mi,| et [N, |En les
comparant au moment créé par une masse d' une tonne avec un bras de levier de 1 m, conclure quant
au fait de négliger ces actions pour le dimensionnement des aubes.

Application numérique:

L32= 0
1
M, | = > * 2000+ 30 » 1072521072 «1°* 5= 30 Nm

1 3
INg, | = E*2000*30*10_2*2* 10_2*13*2+Z*2000*30* 1072 % 2% 1072 « 13 = 2
= 20 Nm

Moment créé par une masse d'une tonne avec un bras de levier de 1m:

M =10%% 10+ 1= 10* Nm

masse

IMEZI « Mmasse et IN32I « Mmasse

On peut donc négliger les actions du rotor 3 sur 'aube 2 pour dimensionner les aubes.

Question 13 Déduire des résultats précédents que la seule composante non nulle de la résultante et du moment
en B des actions mécaniques exercées par le rotor 3 sur le pied de I'aube 2 est fz.ﬁig_,zj =X, et
donner son expression en fonction de m2, L et 4.

En vitesse de croisiére: f=cte=6=0= Y5,= 0
V=cte=V=0= Z;,=0

Finalement, seul I'action X;, est non nulle avec:

3 .
X2 | = 5 pael®6?
Application numérique :
3
32 = =% * * * * *
[ Xaa | 5 * 2000 «30 1072 %2 % 1072 « 802

= |X5,| = 115200 N
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IV - Etude des actions mécaniques dans une aube

Question 14 Par analogie avec les résultats obtenus lors du calcul du torseur dynamique de I'aube 2 dans les

it
premiéres questions, calculer simplement la résultante dynamique R ; (£ /0) de I'élément E dans son
mouvement par rapport au référentiel galiléen. Le résultat sera exprimé en fonction de p,S, 1, %, dx
et Wy

Par analogie, I'expression de & ;(¢/0) est:

Ry(e/0) = dm[V (D)7, — (r + X)Wpay 27s]
= ps [V(t)é}ﬂ - (T + x)wmax 23?2]'1:‘:

Question 15En appliquant le théoréme de la résultante dynamique a I'élément E dans son mouvement par
rapport au référentiel galiléen, montrer qu'il est possible d’écrire une équation scalaire reliant
N(x+dx/2), I'effort normal dans la poutre a I'abscisse x+dx/2, a N(x-dx/2), I'effort normal dansla
poutre a I'abscisse x-dx /2.

Onisoles.

Le bilan des actions mécaniques s'exercant sur £ est le suivant:

_N(x-T3,
— ATabscisse x —dx: {Igauchg} = 5 2

.
+N(x+?'rj.i-'g
0

— Alabscissex +dx: {Tgepirel = [ =

On applique le TRS a £ en projection suivant X, :
2 Foxtoe = Ry (S!!O)

) dx dx
= —pS(r+ X)W, g, “dX = —N(x—?)+ N(x +?)

Question 16 Montrer qu’il est ainsi possible d’écrire une équation d’ équilibre local portant sur I'effort normal
comme on le ferait en statique, en introduisant une force linéique fictive f(x) qui traduit les effets
d’inertie. On mettra cette équation sous la forme dN /dx + f(x) = 0, et on donnera I'expression
de la force f(x).

L'équation locale demandée est déterminée a partir de I'équation précédente :

dx dx
—pS(r+ X)W, 4, 2dx = —N(I—?)-i- N(x+?)

& ii + pS(r+ w0 2= 0
X

= % + f(x) = 0 avec: fx)= pS( + %) Wpar
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Question 17 Déterminer I'effort normal N(x) al'abscisse x pour 0<x<L.

Exprimons I'effort N(x) a I'abscissex pour 0 < x < L:
% = —pS(r+ V)W, -

N(x) = —% pS(r+x)w, . +4 ,A€ER

Or:  N(0) =Xg; = A =Xz + = PST Wy
D'oli: N(x) = X, —% pSwW,, 0. X (X + 21)

Autre méthode :

N(L) = 0,doncA = % pS(r+ L) Wpmax *

Donc: N(x) = % PSWmax 2. ((r+ L) —(r + x)?)

Question 18 Déterminer la contrainte normale maximale g,,,,, a I'abscisse de la section la plus sollicitée.

Exprimer le résultat en fonction de g, Let w,, .-

. - q N
La contrainte normale en traction a pPour exXpressioln : a = ?

dN R . .
Or: - < 0 . N décroit en fonction de x ; de méme pour .
- o

a _ Nmax a _ Hap
max ~ 5 max ~ 5

3 pael’w,,,, ;

max E ae

3 2 2
= Omax = 3 ppL Wy

Question 19 On rappelle que les aubes sont réalisées en composite carbone tissé de masse volumique

p = 2000 kg.m™2 et on donne la limite élastique du matériau R, = 1500 MPa. Conclure quant a

la résistance de 'aube aux effets d’'inertie.

2
— 2
Omax = E pL Winax

AN: 0, = %:« 2000 * 802 0o = 19.5 MPa

Omax < Re .

Coefficient de sécurité: 5= % s & 75 (énorme)
a

L'aube résistera aux effets d’'inertie
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Question 20 En utilisant la relation de comportement en traction-compression, exprimer la déformation
longitudinale £(x) de I'aube a I'abscisse x pour 0 < x < L. En supposant le rotor 3 indéformable,
calculer I'allongement AL del'aube 2 en rythme de croisiére et conclure.

og=Ee=e(x)= éa(x)

= g(x) = %N(x)

1 1
= g(x) = E[ng —5 PSW gy 2 (X + 21‘)]

L'allongement AL est relié a la déformation par la relation: £ = % = AL= E a
AN.: AL= L« 19 108 AL =39 10">m = 39 um
500+10°

L'allongement est négligeable.

PARTIE II-ETUDE DES ACTIONS MECANIQUES DANS LES AUBES

Objectif : Dans cette deuxiéme partie, on s'intéresse au systéme contrarotatif Pour mémoire, la soufflante est
composée de deux hélices (cf. Figure11) avec des aubes a calage variable. La premiére rangée d’aubes (hélice
amont) permet de générer la majeure partie de la poussée. La deuxiéme rangée (hélice aval), entournant en
sens contraire, redresse le flux d’air et augmente ainsile rendement tout en limitant le bruit.Calculer la vitesse
de croisiére de I'avion Vmax enm.s~* puis en km. h~' et la vitesse de rotation de croisiére de la soufflante

w 1

max 1 TAA. ST

Question 21 Par la méthode de votre choix, montrer que les vitesses de rotation w,;,, w5, et w;,;; sont reliées
par une relation du type: wy;; + ( 4 — Dwg,;y — Awy;, = 0 out 4 est une constante que l'on
précisera, puis que I'on calculera numériquement.

. =11: - - P . afi—arf: Z,
La relation de Willis appliquée au train épicycloidal donne: r = DAL avec: r=—2
gy —@arfy Zy

On en déduit ;

Wy — Way1) = Wiy — Wiy

1 1
Wy + (T__ 1)&’3;11_;&’3;’1 =0

< )=

En posant: A = = ,onretrouve la relation demandée.
Wyyy + (A= Dwyyyy — Awgyy = 0

oll: A= —3
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Question 22 Exprimer la vitesse de rotation w;;, de I'hélice aval en fonction de 4 et w,,,,, . Calculer sa valeur
numeérique et conclure.

Wy + (A — Dwgyy — dwgyy = 0
= Wy — Ay + (4 — Dy = 0

1
= Ugyy = — ﬁ (MT - ‘&mmax)

AN:  |w,,| = 7+ |—560 + 3« 80|
|wa1/1| =80 rad.s~2

W3y = Way;y = 80 rad.s™* . Méme vitesse

Question 23 En précisant le théoréme utilisé et le systéme isolé, écrire I'équation scalaire reliant les trois couples
précédents aux vitesses de rotation de 4, 3 et 3".

Onisole le systéme: = = {T + réducteur + Rgpmont + Ravar |
En écrivant la conservation de la puissance, il vient :

— Cpg. Wyy + Caazy + Cozwzy = 0

On obtient la relation demandée :

— Ctyy + Caatgy + Cpgytdgy = 0

Question 24 En utilisant les résultats précédents, écrire une relation liant les couples aérodynamiques C,3, C,3,.
le couple délivré par la turbine C et la constante A.

[ —Cwyy + Caatigy + Coz gy = 0
Wy — Aways + (A= Dwzyy = 0

Les deux relations précédentes sont des combinaisons linéaires nulles du vecteur ( wy;, w31, Warq) .

Les coefficients sont proportionnels entre eux :
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Question 25 Montrer que les couples aérodynamiques C,3, C,5, ne peuvent étre exactement égaux en norme et
opposés. Conclure quant aux difficultés technologiques que cela pose sur le systéme d’accrochage
du moteur Open Rotor sur I'avion.

C.a Caa 1
e B = s ()
1
= |Ca3;|= ‘1_7 ‘ICaSI
1 a1
‘1—7 ‘ ne peut étre égala 1
Donc: |Caarl = |Casl

PARTIE III- MODELISATION DU COMPORTEMENT DE LA CHAINE DE
TRANSMISSION DE PUISSANCE DU CALAGE DES AUBES

Objectif : Dans cette troisiéme partie, on s'intéresse au systéme de calage des aubes de I'Open Rotor. Pour
optimiser le rendement et réduire les émissions sonores de I'avion, les aubes sont munies d'un systéme
permettant de controler leur angle d'incidence afin d’optimiser celui-ci en temps réel en fonction de la vitesse
de rotation du rotor. L'objectif de cette partie est de définir un modéle permettant d'appréhender précisément
le comportement dynamique de la chaine de transmission de puissance de ce réglage. Ce modéle permettra de
synthétiser les correcteurs afin de valider les critéres de comportement imposés par le cahier des charges.

[11.2 - Loi entrée/sortie géométrique de I'adaptateur mécanique
Question 26 Déterminer I'équation scalaire reliant @ et A. En considérant le domaine de variation de I'angle

d’incidence des aubes, linéariser cette équation sous la forme: @ = K_,, A .Donner I'expression de
K_,, en fonction des caractéristiques géométriques du systéme.

On note H la projection de C sur (0,¥;).

Fermeture géometrique :

OH+ HC+CO= 0 = (0C.3,).; + 47, — L7, = 0

En projetant sur Z, cette derniére expression vectorielle, il vient :
A—L,sina =0

@ étant petit : sinag ~ a et:

Onendéduit: @ = —1 et par identification : Ky = =1
Lo Lo
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[11.3 - Modélisation du comportement dynamique

Question 27 Appliquer la transformation de Laplace aux équations précédentes et compléter les parties grisées
du schéma-blocs du Cahier Réponses.

En appliquant la transformée de Laplace aux équations fournies, les conditions d’'Heaviside étant validées par
I'énoncé, il vient :

Q) = V) +-2 PP (p)

Fv(p) = SPr(p)
Fieqlp)
A B P .
Q(p) " = rfPJE ¢ |Fvp) >| Hip) Vip) -
0
S |«

Question 28 Déterminer G 5/1), le moment cinétique en O de I'ensemble E = {2, 6} dans son mouvement par
rapport " 1.

O est un point fixe.

Glosn = 100,2).0,,
32‘;1 = ﬁzjz + ﬁ}3}1

—a¥,+0z

=d ¥, +0(cosaz, +sinay,)
Finalement :

&(Qj,’]_] = Agad .'fg + BQzBSinl’xﬁg + CQzQCOSl’I Eg

Remarque: On ne raisonne ici que sur une aube. Le résultat est a multiplier par 10 si on prend en compte la
totalité des aubes. Trés difficile a dire ici ...
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Question 29 Déterminer 5‘}0,5 /1) .X,, la projection sur la direction ¥, du moment dynamique en O de I'ensemble

E dans son mouvement par rapport a 1.

_> . d
Som/1)- X2 = [Jfosm o] = Gt0.80) 7 dr
= Ap2d —Glos/1).0 7
= Ap,ti — By,07% sina cosa + Cy,07 sinacosa

Question 30 A partir du Principe Fondamental de la Dynamique appliqué a E, déterminer I'équation

dynamique scalaire du mouvement de E autour de son axe de rotation propre. Linéariser cette

expression en considérant la plage de variation de I'angle .

Hypothése d'étude : probléme plan

Onisole E ={2 + 6} Phvat axe (0.74)
Bilan des actions mécaniques: /’/
Action deTair: {1, = { Feair } L
{ aar’,ﬁE} Ceqairv’f: -
. ZoeZ
Actionde7: {1,4} = [ %z*} Pivot glissant
c dircetion #;

Action de 3; {13;2} = [ st 3 Za }
(8]

Le TMD au point O en projection sur (0, X,) donne:

6(0,5‘;’1‘)':‘?2 = (OC AZ'?ﬁfl).fz -+ Ceqair

Apa@ — Bp,02sina cosa + Cpa02sinacosa = L,Z76cosa + Cogair

o étant petit: cosa & 1

D'out:

Question 31 A partir du Principe Fondamental de la Dynamique appliqué a I'ensemble 7 {Tige du vérin,

Poussoir}, déterminer I'équation dynamique scalaire du mouvement de translation de 7

On isole 7.

Bilan des actions mécaniques:

Action du fluide : {rﬂmdgﬂ} = { F"a?i}

Action de 6: {Iﬁf';'} _ { —z%e.éi }C

Action de 1: {IU?} = { F“:“ }VME(G,Eij

Le PFD en projection sur Z, donne:
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Question 32 Combiner les 2 derniéres équations et déterminer, sous la forme proposée ci-dessous, I'équation
dynamique du mouvement associée ala chaine de transmission de puissance étudiée et préciser les
expressions des termes: M, K, et F ;. .
Mg, A + Kgud = F, +Fopair

La relation obtenue dans la question 30 permet de déterminer I'expression de Z- :

1 .
Z7¢ = L_[Aosz + (Coz — Bo2)a®” — Cogair|
2

En injectant dans (1), il vient :
m?'i = Kam[ceqair — Ao — (Cpp — 302)‘192 ] +F,

D’autre part:
a= K, , A = @=K,, 1

Finalement :
(?n?' + KamzAGZ )4;1 P Kamz(coz - E"c;:z)ez;’]L = Kom Cogair T F»
L'équation dynamique du mouvement peut se metire sousla forme:
Mo A + Kyud = F, +F,pnr
avec:

Merq = (m? +Kam2‘q02 )
qu = Kamz (EOZ . 302)92

Feqair = Kam Ceqai:r'

Question 33 Appliquer la transformation de Laplace a I'équation précédente et déterminer I'expression de la
fonction de transfert H1(p) telle que : V(p) = H1(p) [P;, (p) + ngair(p)] ol la variable V(p)

correspond a £(A(1).

L (Merq I+ Kgq’q') = ‘E(Fv +ngair)

K,q
= Moap V(p) + ) V(p) = E @) + Fogair (p)

1
=V(p) = —Kq [Ep@) +F9qair(p)]

Mogp + —
gl D

V(p) = Hl(p) [Fv (P) + Feqair(p)]

avec:
1
H1(p) = ———

eq
ngp + D
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Question 34 Déterminer les fonctions de transfert en boucle fermée du vérin (V (p) en fonction de Q(p) et
Foqawr () en les écrivant sous la forme:

V(p) = ;pz [KUQ(p) + pKairFetqair(p)]
1+ o2

v

et préciser les expressions des coefficients K, , K,;, et w,,.

Keq
[Meqp + P ]V(p:l = SP:—(P) +Feqair(p)+ ngaa’r(p)

Keq _E _
= [Mqp + : ]V(p)—VDP[Q(P) sV(p)]

K., BS? BS
= |M_p + +—|V(p) = =—Q(p) + F.ouir
[f‘p P Vop(p Vop L) ¥ Fegaur ()
1 BS
Meq.pz + Kgq + T 0
BS 1
= V(p:l = 2 Q(p) + F3y = pFeqair(p)
M,, BS BS
1+ W}J VD(KQQ +V—0) Keq. +V—0
Kgq + V—O
V(p) peut se mettre sous laforme:
1
V(p) R [KUQ(p) + pKaingqair(p)]
1+ 25

v

BE2
Kog +——
w, = Z Vo
PN M
aq
BS
davec: sz—ssﬂ
Vol Kag +2 )
ol Seq Vo
1
Kaa'r' Bs2
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II1.4 - Analyse du comportement vis-a-vis du cahier des charges

IIl.4.a - Analyse de la stabilité du comportement

Question 35 Déterminer la valeur du gain AE de I'adaptateur électronique qui permet de donner un sensal écart

e(p).
Si le systéme est correctement asservi:

£(p)=0 & a,AE —AC,, = 0

a
& a.AE _K_C‘”’ = 0e(p)

ant

Cap
= AE =
K

am

Question 36 Donner I'expression de I(p).

d
V() = E&(t) = V(p) = pA(p)

On en déduit : I(p) = i

e(p)=0et = a,
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Question 37 Pour C (p) = 1, tracer sur le Cahier Réponses le diagramme asymptotique du gain de la Fonction
de Transfert en Boucle Ouverte FTBO(p)telle que M(p) = FTBO(p).£(p) ainsi que l'allure du
diagramme réel du gain de FTBO (p). Expliquer pourquoi le systéme est instable.

La marge de gain est négative : le systéme est instable.

Autre arocument possible -

La FTBO est une composition d'une fonction Laplace inverse de type sinus et d'un intégrateur pur. Les poles
sont nuls et purement imaginaires, donc de partie réelle nulle ce qui entraine I'instabilité.

Z0 dB

-120°

MP = 90°

=180 °°

-210°

— —— —— | — — —

240
270 | s ——

-300 °

-330°
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Question 38 Lediagramme de Bode de la FT B0 ainsi modifiée est donné sur le Cahier Réponses. En considérant
une correction proportionnelle €(p) = K, déterminer la valeur maximale de K, qui permet de
valider les critéres de stabilité du cahier des charges.

Gain (dB)

=50 4

—-100 1

=150 -1

—200 4 : EORs . = -
10-? 10° 10! 10?2 103

()]
Phase (°)

—90

~120 4
MP = 90°

~150 4 .

~180 - -

~210 -

—240 -

=270 1

—300 ; - . . ;
101 10° 10? 107 103

I1 faut rendre la marge de gain positive et s'assurer qu’elle valle au moins 15dB.

En décalant de30dB vers le bas, la marge de gain est nulle. Il faut donc rajouter les 1I5dB  minimum de marge
imposés par le cahier des charges.

5= K. =0.005

45
2

20logk, = —30 — 15 = K, = 10
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I11.4.a -Analyse de la dynamique du comportement

Question 39 Quelles sont les hypothéses sur le comportement d'un systéme asservi qui permettent de relier le
temps de réponse a 5% de la fonction de transfert en boucle fermée a la pulsation a 0dB (wgy45) de
la fonction de transfert en boucle ouverte ?

On approxime la FTBO au produit d'un premier ordre par un intégrateur

Onadonc: Tr5% = 2 —3r

Wodg

Question 40 En supposant que les hypothéses précisées a la question précédente sont validées, déterminer la
pulsation a 0dB (w,,5) de la fonction de transfert en boucle ouverte corrigée avec le gain K, et
calculer le temps de réponse a 5% du systéme bouclé. Celui-ci est-il compatible avec le critére de
rapidité imposé par le cahier des charges ? Déterminer la valeur de la pulsation a 0dB (wy45)
imposée par le critére de rapidité du cahier des charges. Conclure quant a la validation simultanée
des critéres de stabilité et de temps de réponse imposés par le cahier des charges.

On aalors:

wogp = 0.005 etdonc: Tr5% = % = Tr5% = 600 s

D—E
Le temps de réponse est trés largement supérieur au critére de rapidité du cahier des charges ( Tr5% < 0.1s)
Tr5% = 0.1

3

= = 0.1

Wogg

= 30rad.s™! < wyyp

En imposant K, = 0.005 et w,4 5 = 30 rad.s™ 1, les critéres de stabilité et de temps de réponse imposés par le
cahier des charges sont théoriquement bien validables simultanément.
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PARTIE IV CHOIX ET DIMENSIONNEMENT DES
CORRECTEURS DU SYSTEME DE CALAGE DES AUBES

Objectif : L'objectif de cette derniére partie est de définir la correction compléte et de déterminer les valeurs
numeériques des parametres caractéristiques des différents correcteurs, afin d’'obtenir un contréle du
mouvement des aubes.

I - Détermination des caractéristiques d’'un filtre de second
ordre

Question 41 Proposer une relation entre les valeurs des moments d'inertie C,, et B, (momentsd’inertie d'une
aube 2 suivant les axes (0, Z,) et (0, ¥,)) afin de rendre la pulsation w, indépendante de la vitesse
de rotation du rotor. Entourer sur lavue 3D des aubes du Cahier Réponses les zones des aubes qui
pourraient permettre de réaliser cette condition. Justifier.

KEE +W

L'expression de v, a été déterminée en Q.34 : w, = -
eq

Dans cette derniére expression, seulle terme K, déterminé en Q.32 dépend de lavitesse de rotation du rotor 0 :
5 .
Keq = Kam ({"G2 - 302)92

Enimposant: By, = Cp, , w, ne dépend plus de 8.
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Question 42 A Taide du graphe de la Figure 18 et de lI'annexe A, déterminer les valeurs numériques
expérimentales de w, et {,, . Vous effectuerez les tracés utiles sur lesgraphes du Cahier Réponses.

Question 43

D, = 0.022 soit D, ~ 44%. Par lecture graphique: {, ~ 0.25.

T, #03s
2m 2m 4
W,=—— = W, =-—— = w,=209rad.s
T, 0.3
0.07 4 1.0
D, = 0,022
0.06 1
/ 0.8 1
1 =
0.05 4 1 | E
= [ g
£ 0.04 / §9%%]
g §
£ 0.034 r,~03 F
S 2 0.4 4
=
0.02 LA
0.2 1
0.01
0.00 4 ]
0.0 02 0.4 0.6 0.8 10 0.0 02 0.4 0.6 0.8 10
temps (s)
{, = 0,25 £
Autre methode :

On peut également retrouver ce résultat en passant par le temps de 1ler dépassement
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II - Détermination complete de la correction

Question 44 Justifier précisément l'utilisation d'un correcteur de type intégral (C, (p ) = % ) et préciser lavaleur

minimale de y qui permet de vérifier les critéres de précision du cahier des charges vis-a-vis dela
consigne et vis-a-vis des perturbations. Pour cette valeur de y , déterminer la valeur de X; qui
permet de conserver la valeur de la pulsation a 0dB (w5 = 30 rad.s~*) que 'on observe sur le
diagramme de Bode de 1a Figure 20.

La FTBO est constituée :
— d'un intégrateur (pentea- 20dB + phase-90° a w,_ .o )
— d'un second ordre (pente a - 40dB + Ap = 180°)

Pour garantir le rejet de la perturbation avec une perturbation en rampe, sachant qu’il y a présence d'un
intégrateur dans la FTBO, il faut rajouter un intégrateur.

Donc: C,(p) = Z ety = 1
B

1 il faut:

W=dpde

Pour maintenir wy,z a 30 rad. s~ [Zoiag | %

Question 45 Dessiner le diagramme asymptotique du gain de la FTBO ainsi corrigée et déterminer les valeurs
des marges de gain et de phase avec I'ajout de cette correction intégrale. 11 est souhaitable, afin
d'utiliser le graphe de la phase déja tracé, de placer en vert une nouvelle échelle de valeur en
ordonnée a droite du graphe de la phase.

Gain (dB)

40
20
asymptotique

=2 MG = 55dB

-40

Diagramme =80 4
asymptotigue -100 1
10 ~120 1

Gy =r— ]
2 p 140

10° 10! 10? 10° 10 108
(1)
Phase (%)

=30 4

—&0 4 °
MP =4 :
-90 1 180

=120 4
=150 4
—180 4 |
-210 4
—-240 4
-270 4 -360°

-300

10° 10t 10? 10° 104 16‘
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Question 46 A partir des documents donnés en annexes, déterminer I'expression de a, en fonction de ¢,,, puis
sa valeur numérique approchée. Déterminer les expressions des parameétres 7, et K, qui
permettent de conserver une pulsation a 0 dB dela FTBO ainsi corrigée a 30 rad.s 2.

wogs = 30rad.s™?

MP=4°

MP + arcsin(
1+

a, . 1—a,
)= 60° = arcsm( )= 56°
1+

a a
= a, = 0.0935
1

2l AT,
_1ologag

K,=10 20 = K, =327

a

= Wygp = T, = 0.109

Remargue :

Les valeurs de a, et K, sont trés compliquées a déterminer sans usage de calculatrice.
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