S R NARR R

« eloppement dun dlsposmf d amo

P O LY TNERCES

Contexte

* Amortissement d’une plaque rectangulaire au
moyen d’un actuateur électromagnétique

* Mise au point d'une boucle de controle

* Applications concretes : confort, aéronautique,
acoustique, sport...
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Modélisation du systeme

* 1 commande : tension u appliquée a
I'actuateur

Imaginary Axis

* Identifier les modes de vibrations a amortir :
Passage du domaine temporel au domaine

modal .
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Modéle couplé plaque -
actuateur : amortissement créé
par |'actuateur

Dispositif expérimental

Power amplifier B&K
Foam

(10mV / 0.01m/s)
* Excitation de la plaque au
marteau

Antialiasing filter

PR
B&K 4393 by

Power amplifier
Velleman (x20)
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* Travail en colocalisé : :
(capteur et actuateur au méme ~ &
point) => stabilité garantie
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Mise au point du controleur

Boucle Directe :

* Action globale sur tous les modes
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Représentation des lieux de poles
(Stabilité inconditionnelle)
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Simulation de I'amortissement du mode a
150Hz
Représentation d’état :

* Action ciblée sur quelques modes (conditions
d’observabilité et de commandabilité)

* Etats = 2 coordonnées modales + vibration de
I’actuateur (position et vitesse)
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* Placement de Péles : imposer les péles du
systéeme boucle fermée = impose
I’'amortissement
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Résultats experlmentaux de I'amortissement
actif sur les modes a 120 et 150 Hz

Perspectives
* Meilleure estimation des états

* Modélisation du filtre anti-aliasing
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