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Fonction de transfert
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Qu’est ce gu’'un réqgulateur

B Mécanisme automatique qui €labore un signhal de commande U
B Differents type de regulateurs

Régulation « tout ou rien » ou « On-Off »
Proportionnelle (P)

Proportionnelle Intégrale (PI)
Proportionnelle — Intégrale — Dérivee (PID)
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Qu’est ce gu’'un réqgulateur

B Mécanisme automatique qui €labore un signhal de commande U

B Differents type de regulateurs

1. Régulation « tout ou rien » ou « On-Off »
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" S
Qu’est ce gu’'un réqgulateur

I Mécanisme automatique qui élabore un signal de commande U
® Différents type de régulateurs

2 RégRaguletvRiceerisrnelle
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W(p) : la consigne
W(p) : lg coagjgne
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Qu’est ce gu’'un réqgulateur

B Mécanisme automatique qui elabore un signal de commande U
B Differents type de regulateurs

3. Régulation Proportionnelle - Intégrale
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Qu’est ce gu’'un réqgulateur

B Mécanisme automatique qui €labore un signhal de commande U
B Differents type de regulateurs

4. Regulation Proportionnelle — Integrale - Dérivé
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Comment trouver les
parametres du régulateur ?

B Méethode théorique
B Méthode expérimentale



Réqgulateurs du projet Predictor

B Reégulation en cap

B Reéqgulation de
vitesse \
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Régulateurs du projet Prédictor

B Reégulation en cap
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Régulateurs du projet Prédictor

B Reégulation en vitesse
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Réqgulateurs de AUV de
Kopadia

® Reqgulation en cap

B Regulation en
vitesse

® Reqgulation en
profondeur
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Merci pour votre attention
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