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INTRODUCTION
PROBLEME : distorsions a fort niveau d'excitation CAUSE : non-linearites
Couplage électro-mécanique Suspension de la membrane
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@ Comment compenser ces non-linéarites ?

OUTILS DEPLOYES
MODELISATION par les Systemes Hamittoniens a Ports BANC EXPERIMENTAL
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SIMULATION a passivité garantie CORRECTION par platitude

On cherche a conserver le bilan de puissance en temps discret :
- Schéma d’Euler a gauche pour 'opérateur de dérivation temporelle :

— Quantité électrique
—— Quantité mécanique
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- Lopérateur gradient doit étre déinfipar:
: it] la membrane ], oy ———
d | B h ([Xk + (st] ) —h ([Xk] ) pOSlthH de G : Tension \+/ <§ - Position
[V H]j (Xka 5Xk) ! [5Xjk]j / : 5 COMMANDE _ CIBLE
EXT

CONCLUSION

RESULTATS
NUMERIQUES EXPERIMENTAUX

- Deplacement sans correction tres distordu - Corrélation entre distorsions simulées et mesurées sans correction TRAVAIL REALlSE
- Gorrection tres efficace (plus de distorsion) - La correction compense partiellement les distorsions , , .
- Mise en place d'un banc expérimental
- Résultats de correction encourageants
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Développement d'un asservissement
- Raffinement du modele
- Prototypage

® Travail de thése
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