Riptide & Folaga: Controleurs

Projet GoZone — Tache 1 Simulation de la commande
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» Pompes dédiées pour chaque rotation
» Rotations pilotables indépendamment
» Correcteur proportionnel

sur chaque axe de rotation
» Boucle ouverte pour le propulseur




» Modele forpille : 3 ailerons
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Simulation schéma-bloc Scilab-Xcos
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Visualisation rapide des différentes

composantes du systeme
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[ Prototypage facile de nouvelles
solutions
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Tracés d’études fréquentielles possible
pour éventuel besoin futur

GESTION DES

ENTREES

ul (La réponse ne semble pas avoir atteint le régime établi.)
u2 (La réponse ne semble pas avoir atteint le régime établi.)
u3 (La réponse ne semble pas avoir atteint le régime établi.)

PHI (La réponse ne semble pas avoir atteint le régime établi.)
THETA (retard=-0.2s | tr5%=1.625s)

PSI (La réponse ne semble pas avoir atteint le régime établi.)

PHI_TARGET (La réponse est la consigne saut échelon.)
THETA_TARGET (La réponse est la consigne saut échelon.)

PSI_TARGET (La réponse ne semble pas avoir atteint le régime établi.)
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Simulation Python
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Visualisation complete du
comportement global du systeme

Validation des solutions implémentées

Validation de la machine a états finis qui
indique a chaque instant le cap a suivre

Identification des parametres
dynamiques des AUVs par comparaison
avec les mesures en conditions réelles

Possibilité de tester sur différents fonds

Connexion aisée au systeme réel




