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Université KASDI MERBAH 2"me année Master (Machines électriques)

Faculté des sciences appliquées 14/01 /2023

Département génie électrique

Matiére : Régime transitoire des machines électriques Durée: 01 heure 30 minutes
EMD1

Exercice 01 (08 pts)

On s'intéresse aux régimes transitoire d'un MCC a excitation indépendante a flux constant et inductance
d'induit négligeable
On donne K=1,27 V.srad'; R, =3,4 Q, U,=220 V, J=0,015 kg.mz; £=2,57.10° N.m.s.rad”".
On soumet le moteur a un échelon de tension de 0 a U,=U,, a vide.
1. Ecrire 1'équation différentielle vérifiée par la vitesse sous la forme (02,5 pts):
T dn +n =K,
dt

n: la vitesse de la machine en tr/min

7 et K; des constantes a calculer
- Que représentent 7 et K; ? (01 pt)
2. Déterminer I'expression de la vitesse n en considérant son régime transitoire. (1,5 pts)
3. Calculer le temps de réponse a 3% de la vitesse permanente troze, (01,5 pt)
4. Tracer I’allure de n(t). Préciser sur la courbe le régime transitoire et le régime permanant (01,5 pts)

Exercice 02 (06 pts)

On considere un transformateur monophasé qui alimente deux résistances en paralleles R; et R,
Soit le modele du transformateur donné par les équations

suivantes : ®_hH e
di di
v =L, t-M2 Wl U |y,
dj[ d'f R; R,
v, =mdi_p di 2
dt dt —
On donne :

L,=0.023 H, L,=0.19 H, M=0,04H et R,;=100Q
v,(t) = 22042 sin (2.2.50.t)

1. Ecrire les expressions des tensions v; et v, sous forme complexe (01,5 pt)
2. Démontrer que I'équation différentielle vérifiée par le courant i, au secondaire peut étre écrite sous la

forme(02,5 pts):
T%HZ =V, =V,,,,sin(2.7.50.t)

-7 et V,,,, des constante a déterminer
3. Déterminer l'expression du régime permanent du courant i,(t) durant son évolution. (02 pts)

Exercice 03 (05 points) —

Considérons le circuit ci-contre, dans lequel I’interrupteur, ouvert depuis ’—Ile
trés longtemps, est fermé a t = 0. Le générateur est supposé idéal.

1. Monter que I’équation différentielle vérifiée par u, pour t > 0 s'écrit R, [] L% }uﬂ
comme suit (02,5 pts): E[

[1+&j du, +&u2 =0
dt

R2
2. Calculer I'expression de la constante du temps 7 (01,5 pt)
3. Déterminer les expressions a t = 0" des tensions u; et u, (02 pts)

Bon courage

Dép.GE. Ens. Y.B Ens. Yacine BOUREK
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Université KASDI MERBAH 2"me année Master (Machines électriques)

Faculté des sciences appliquées 14/01 /2023

Département génie électrique

Matiére : Régime transitoire des machines électriques Durée: 01 heure 30 minutes
EMD1

Exercice 01 (08 pts)

On s'intéresse aux régimes transitoire d'un MCC a excitation indépendante a flux constant et inductance
d'induit négligeable
On donne K=1,27 V.srad'; R, =3,4 Q, U,=220 V, J=0,015 kg.mz; £=2,57.10° N.m.s.rad”".
On soumet le moteur a un échelon de tension de 0 a U,=U,, a vide.
1. Ecrire 1'équation différentielle vérifiée par la vitesse sous la forme (02,5 pts):
T dn +n =K,
dt

n: la vitesse de la machine en tr/min

7 et K; des constantes a calculer
- Que représentent 7 et K; ? (01 pt)
2. Déterminer I'expression de la vitesse n en considérant son régime transitoire. (1,5 pts)
3. Calculer le temps de réponse a 3% de la vitesse permanente troze, (01,5 pt)
4. Tracer I’allure de n(t). Préciser sur la courbe le régime transitoire et le régime permanant (01,5 pts)

Exercice 02 (06 pts)

On considere un transformateur monophasé qui alimente deux résistances en paralleles R; et R,
Soit le modele du transformateur donné par les équations

suivantes : ®_hH e
di di
v =L, t-M2 Wl U |y,
dj[ d'f R; R,
v, =mdi_p di 2
dt dt —
On donne :

L,=0.023 H, L,=0.19 H, M=0,04H et R,;=100Q
v,(t) = 22042 sin (2.2.50.t)

1. Ecrire les expressions des tensions v; et v, sous forme complexe (01,5 pt)
2. Démontrer que I'équation différentielle vérifiée par le courant i, au secondaire peut étre écrite sous la

forme(02,5 pts):
T%HZ =V, =V,,,,sin(2.7.50.t)

-7 et V,,,, des constante a déterminer
3. Déterminer l'expression du régime permanent du courant i,(t) durant son évolution. (02 pts)

Exercice 03 (05 points) —

Considérons le circuit ci-contre, dans lequel I’interrupteur, ouvert depuis ’—Ile
trés longtemps, est fermé a t = 0. Le générateur est supposé idéal.

1. Monter que I’équation différentielle vérifiée par u, pour t > 0 s'écrit R, [] L% }uﬂ
comme suit (02,5 pts): E[

[1+&j du, +&u2 =0
dt

R2
2. Calculer I'expression de la constante du temps 7 (01,5 pt)
3. Déterminer les expressions a t = 0" des tensions u; et u, (02 pts)

Bon courage

Dép.GE. Ens. Y.B Ens. Yacine BOUREK
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Universit¢ KASDI MERBAH 2™ année Master (Elect-Ind)

Faculté des sciences appliquées 15/01 /2023

Département génie électrique

Maticre : Dimensionnement des systémes industriels Durée 01 heure 30 minutes
Examen

Exercice 01 (05 points)
Soit le systéme de la figure ci-contre Jcr1=0,00614 kg.m

On néglige la phase de démarrage. Calculer: @\

» Ci=235,3N.m ,Tambour
1. Le rayon du tambour et la masse de la charge M (02pts) K

2. Le rapport du réducteur si il est supérieur a 1. (1,5 pts) T

3. Le couple charge sur I'axe moteur. (01,5 pts) ) Jer=4,71 kg.m’
Jeri: L'inertie de la charge sur 1'axe moteur Réducteur M
Jer: L'inertie de la charge sur 1'axe du tambour

C.: Couple charge sur 1'axe du tambour

n, =0,85 et n, =0,95 2=10 m/s’

Systéme de transmission

Probléme (15 points)

Soit I’installation de la figure ci-contre

Gravité : g = 9,81m/s>

Tambour T, : 7;, = 0,84, D1=0,5 m, J1;=0,3 kg.m”

Poulie P, : @, (rad/s); J;=0.0008 kg.mz; D;=0,04m; 7, = 0,88
Poulie P, : w ,(rad/s); D,=0,44m; J,=0,12 kg.m2

Fonctionnement :
L’allure de la vitesse durant un cycle de
fonctionnement a la caractéristique ci-contre.

Partie 1 (08 points)

v

-
—

Calculer: td 8s 2.8s

5,8 minutes

1. Le rapport de transmission& du systéme de transmission (01,5 pts)
w 1
2. Le moment d'inertie du systéme de transmission sur 1'arbre moteur (01,5 pts)
3. Le moment d'inertie total sur I'arbre moteur en fonction de moment d'inertie du moteur J,, (01 pts)
4. Le temps de démarrage tq (01,5 pts)
On donne: FDM=2.56 %
5. La force F exercée sur le cable pendant la phase de démarrage (01 pts)
6. Le couple charge sur l'arbre moteur (01,5 pt)

Partie2 (07 points)

1. Calculer la vitesse de rotation du moteur requise en tours/minutes (01 pt)

2. Faire votre premier choix. Justifier (01,5 pt)

- Prendre en considération le critére d'achat suivant: '""Plus la puissance nominale augmente plus le coiit
augmente aussi"

3.Calculer le couple délivré par le moteur durant la phase de démarrage (01,5 pts)

4.Calculer le couple moyen du moteur choisi donné par le constructeur (01 pt).

- Votre choix est il bon ou mauvais? Pourquoi? (0,5 pts)

- Refaire le choix si nécessaire jusqu'a la vérification de la condition de démarrage vis a vis le couple
de démarrage

5. Calculer le temps de démarrage du moteur choisi (01 pt)
6. Votre choix est il bon ou non vis a vis le temps de démarrage requis? Justifier (0,5 pt).

Bonne chance

Dép.GE. Ens. Y.B Ens. Yacine BOUREK



Annexe

Le couple moyen du moteur donné par le constructeur est:

C X{K,+2 C
2# avecKr:—d

H

Ce

dam 3

Cd /Cn est le méme rapport Md/Mn mentionné dans les tableaux suivants

PUSSANCE  ww

Momiae Vtmss  Couk  Inensite Facteur *  Courantdémamage/ Couple démanrage/  Couple maximal / oooot® “‘Courbe  Moment
A50Hz nominale  nofinal  nominale de puissanca Rendement  Cowant nominal Gouple nominal Coupk: nominal  nominale de coupla dinertie
Type Py Ny Gy Inuooyy Cose ) 1o/l Mp/ My [ KA, N J
MW min' Nm A % g
LS 13z M 4 985 386 9.4 075 az a7 28 26 65 0.0517
LB 132 M a5 a7 54.2 129 0.75 82 69 a1 a Y] 0.0585
LGS0 M 75 967 74.1 16, 0.70 g5 47 15 2.1 11.1 [7 0.084
LS 160L 1 967 1087 233 0.79 863 48 1.6 21 16.1 K] 0128
L8 180L 15 872 1474 301 0.81 897 LY 23 28 208 H| 0,191
LS 200LT 1985 B0 1B22 370 0.1 8.0 a4 24 28 257 0287
Poaiane  Vitssss  Coupk  Iotenits “Facteur * Cowantdémamage/ Coupledémarage/  Couple maximal/ hooverc *‘Courbe  Woment
A50Hz nominale nominal  nominale de puissance Rendement  Cowrant nominal Couple nominal Couple nominal  nominale e couple tinertie
Type Py Ny €y Iyaopy) Cose ) Ity Mp/ My Mg/ My, KA, N J
KWW min' Nm A % kg.m?
1S90L 1 70 48 28 0B 880 38 14 1% 178 0205
L8 200L 15 7% W7 RS 0B BT 44 18 21 28 027
LSZET 185 725 2438 424 OB 87§ 42 18 21 294 083
LB2EMR 2 7% M09 519 07 874 44 18 23 %0 o
Poooore vimsse  Couple  Intensits *Facteur * Courantdsmamage/ Couple OMTATANS;  Cowpl mmimal! LAkt d¥poghe  Moment
A50Hz nominale nomiral  nominale ds puissanca Rendement  Courant naminal Gouple nominal Goupk: nominal  nominate  ce couple tinertie
Type Py My Gy  Ingoow) Cose 7 Igtiy My My Myp/ My vy, N J
KW min? Nm A % . kgm?
LA 180 mP 11" 1455 T2z 211 085 8a.5 7 28 34 14.8 IE 0.03%
L3 160LA 15 1450 944 201 0.84 BB 7.5 28 33 18.8 0047
L8160 MT 185 1450 1219 a5.4 0.84 a7 74 28 33 2448 IIJ 0.085
LS 100 LR 22 180 145 421 0.84 R4 74 32 35 w2 [ 0.008
L& 200LT 30 1460 198.3 55.0 0487 905 6.8 27 28 381 m 0151

Dép.GE. Ens. Y.B
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Universit¢ KASDI MERBAH 2™ année Master (Elect-Ind)

Faculté des sciences appliquées 15/01 /2023

Département génie électrique

Maticre : Dimensionnement des systémes industriels Durée 01 heure 30 minutes
Examen

Exercice 01 (05 points)
Soit le systéme de la figure ci-contre Jcr1=0,00614 kg.m

On néglige la phase de démarrage. Calculer: @\

» Ci=235,3N.m ,Tambour
1. Le rayon du tambour et la masse de la charge M (02pts) K

2. Le rapport du réducteur si il est supérieur a 1. (1,5 pts) T

3. Le couple charge sur I'axe moteur. (01,5 pts) ) Jer=4,71 kg.m’
Jeri: L'inertie de la charge sur 1'axe moteur Réducteur M
Jer: L'inertie de la charge sur 1'axe du tambour

C.: Couple charge sur 1'axe du tambour

n, =0,85 et n, =0,95 2=10 m/s’

Systéme de transmission

Probléme (15 points)

Soit I’installation de la figure ci-contre

Gravité : g = 9,81m/s>

Tambour T, : 7;, = 0,84, D1=0,5 m, J1;=0,3 kg.m”

Poulie P, : @, (rad/s); J;=0.0008 kg.mz; D;=0,04m; 7, = 0,88
Poulie P, : w ,(rad/s); D,=0,44m; J,=0,12 kg.m2

Fonctionnement :
L’allure de la vitesse durant un cycle de
fonctionnement a la caractéristique ci-contre.

Partie 1 (08 points)

v

-
—

Calculer: td 8s 2.8s

5,8 minutes

1. Le rapport de transmission& du systéme de transmission (01,5 pts)
w 1
2. Le moment d'inertie du systéme de transmission sur 1'arbre moteur (01,5 pts)
3. Le moment d'inertie total sur I'arbre moteur en fonction de moment d'inertie du moteur J,, (01 pts)
4. Le temps de démarrage tq (01,5 pts)
On donne: FDM=2.56 %
5. La force F exercée sur le cable pendant la phase de démarrage (01 pts)
6. Le couple charge sur l'arbre moteur (01,5 pt)

Partie2 (07 points)

1. Calculer la vitesse de rotation du moteur requise en tours/minutes (01 pt)

2. Faire votre premier choix. Justifier (01,5 pt)

- Prendre en considération le critére d'achat suivant: '""Plus la puissance nominale augmente plus le coiit
augmente aussi"

3.Calculer le couple délivré par le moteur durant la phase de démarrage (01,5 pts)

4.Calculer le couple moyen du moteur choisi donné par le constructeur (01 pt).

- Votre choix est il bon ou mauvais? Pourquoi? (0,5 pts)

- Refaire le choix si nécessaire jusqu'a la vérification de la condition de démarrage vis a vis le couple
de démarrage

5. Calculer le temps de démarrage du moteur choisi (01 pt)
6. Votre choix est il bon ou non vis a vis le temps de démarrage requis? Justifier (0,5 pt).

Bonne chance

Dép.GE. Ens. Y.B Ens. Yacine BOUREK



Annexe

Le couple moyen du moteur donné par le constructeur est:

C X{K,+2 C
2# avecKr:—d

H

Ce

dam 3

Cd /Cn est le méme rapport Md/Mn mentionné dans les tableaux suivants

PUSSANCE  ww

Momiae Vtmss  Couk  Inensite Facteur *  Courantdémamage/ Couple démanrage/  Couple maximal / oooot® “‘Courbe  Moment
A50Hz nominale  nofinal  nominale de puissanca Rendement  Cowant nominal Gouple nominal Coupk: nominal  nominale de coupla dinertie
Type Py Ny Gy Inuooyy Cose ) 1o/l Mp/ My [ KA, N J
MW min' Nm A % g
LS 13z M 4 985 386 9.4 075 az a7 28 26 65 0.0517
LB 132 M a5 a7 54.2 129 0.75 82 69 a1 a Y] 0.0585
LGS0 M 75 967 74.1 16, 0.70 g5 47 15 2.1 11.1 [7 0.084
LS 160L 1 967 1087 233 0.79 863 48 1.6 21 16.1 K] 0128
L8 180L 15 872 1474 301 0.81 897 LY 23 28 208 H| 0,191
LS 200LT 1985 B0 1B22 370 0.1 8.0 a4 24 28 257 0287
Poaiane  Vitssss  Coupk  Iotenits “Facteur * Cowantdémamage/ Coupledémarage/  Couple maximal/ hooverc *‘Courbe  Woment
A50Hz nominale nominal  nominale de puissance Rendement  Cowrant nominal Couple nominal Couple nominal  nominale e couple tinertie
Type Py Ny €y Iyaopy) Cose ) Ity Mp/ My Mg/ My, KA, N J
KWW min' Nm A % kg.m?
1S90L 1 70 48 28 0B 880 38 14 1% 178 0205
L8 200L 15 7% W7 RS 0B BT 44 18 21 28 027
LSZET 185 725 2438 424 OB 87§ 42 18 21 294 083
LB2EMR 2 7% M09 519 07 874 44 18 23 %0 o
Poooore vimsse  Couple  Intensits *Facteur * Courantdsmamage/ Couple OMTATANS;  Cowpl mmimal! LAkt d¥poghe  Moment
A50Hz nominale nomiral  nominale ds puissanca Rendement  Courant naminal Gouple nominal Goupk: nominal  nominate  ce couple tinertie
Type Py My Gy  Ingoow) Cose 7 Igtiy My My Myp/ My vy, N J
KW min? Nm A % . kgm?
LA 180 mP 11" 1455 T2z 211 085 8a.5 7 28 34 14.8 IE 0.03%
L3 160LA 15 1450 944 201 0.84 BB 7.5 28 33 18.8 0047
L8160 MT 185 1450 1219 a5.4 0.84 a7 74 28 33 2448 IIJ 0.085
LS 100 LR 22 180 145 421 0.84 R4 74 32 35 w2 [ 0.008
L& 200LT 30 1460 198.3 55.0 0487 905 6.8 27 28 381 m 0151

Dép.GE. Ens. Y.B
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Université Kasdi Merbah EMD: conduites des Master 2 Réseaux électriques

Ouargla réseaux électriques 2022/2023
Faculté des sciences appliquées Durée: 1H30 Enseignant: Bouhadouza
Département de Génie Janvier /2023 Boubekeur
électrique
Questions

* (Choisir la bonne réponse aux questions 1, 2)

1) Tout écatt entre la production programmée et la consommation se traduit par: (03 points)
- une variation de la fréquence?

- une variation de la tension?

-une variation de la puissance réactive?

2) Le réglage secondaire assure le réglage. (03 points)

- fréquence-puissance active?

- tension-puissance réactive?

3) Quelles sont les contraintes a respecter sur les ouvrages de réseau de transport pour une
bonne conduite production-transport? (07 points)

4) Quelles sont les données relative fournir a 'opérateur systeme pour chaque groupe de
production? (07 points)

Bon courage



Université Kasdi Merbah EMD: conduites des Master 2 Réseaux électriques

Ouargla réseaux électriques 2022/2023
Faculté des sciences appliquées Durée: 1H30 Enseignant: Bouhadouza
Département de Génie Janvier /2023 Boubekeur
électrique
Réponses

1) Tout écart entre la production programmée et la consommation se traduit par:
- une variation de la fréquence? (3™)
2) Le réglage secondaire assure le réglage:
- fréquence-puissance active? (3”°)
3)- Quelles sont les contraintes a respecter sur les ouvrages de réseau de transport pour une
bonne conduite production-transport ? (07 points)
Parmi les contraintes sur les ouvrages de réseau dont le respect doit étre assuré par une
conduite adéquate du systeme production- transport, on notera surtout :
- Le respect d’une tension maximale en régime permanent pour éviter tout risque
d’amorcage (420kV sur le réseau dit 2 400 kV) ; (2.5")
- La garantie d’une valeur maximale du courant de court-circuit (fonction du pouvoir de
coupure des disjoncteurs concernés, en général 40 kA ou 63 kA en 400 kV) ; (2.5”°)
- Enfin, le respect d’un courant maximal dans les conducteurs pour éviter tout échauffement
excessif (2.0”%)

4) Quelles sont les données relative fournir a 'opérateur systeme pour chaque groupe de
production? (7pts)

- capacités nominale (MVA et MW) (1.25%)

- tension nominale (kv) (1°)

- type de groupe(lpts) et mode de fonctionnement (0.5”)

- réactance sub-transitoire directe(%)(1.5")

- capacité nominale(0.5”°), tension(0.5”°) et impédance du transformateur de

groupe(0.75")

Bon courage



28me Année Master Réseaux Electriques
Année Universitaire 2022/2023
Lundi 16 janvier 2023

Université Kasdi Merbah Ouargla

Faculté des Sciences Appliquées

Département de Génie Electrique

Examen de techniques de haute tension
Durée : 1H30

Exercice 01 : Générateur de haute tension continue (6,5 points)

Pour générer une tension continue, on utilise un doubleur de Latour alimenté par un transformateur

d’essali.
1. Donner le schéma de principe de ce générateur continu.

Responsable de la matiere: F. SADAOUI Page 1



Université Kasdi Merbah Ouargla
Faculté des Sciences Appliquées

Département de Génie Electrique

28me Année Master Réseaux Electriques
Année Universitaire 2022/2023
Lundi 16 janvier 2023

Exercice 02 : Cable de haute tension (07 points)

Un cable de haute tension (figure 1) est constitué d’un conducteur cylindrique central de rayon

R; = 10 mm soumis a une tension U = 10kV et d’un conducteur extérieur de rayon R3 = 25 mm mis

a la terre.

L’isolation entre les deux conducteurs est constituée de deux isolants dont les caractéristiques sont

FIGURE 1 — Coupe d’un cable de haute tension.

regroupées dans le tableau ci-dessous :

Isolant Rigidité diélectrique E, (KV/cm) | Permittivité relative e, | Epaisseur d (mm)
Isolant 1 90 4 10
Isolant 2 120 2.4 5

TABLE 1 — Caractéristiques des isolants.

1. Déterminer les champs électriques E1(r) et Ea(r) au niveau des deux isolants.

Responsable de la matiére: F. SADAOUI
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Université Kasdi Merbah Ouargla

Faculté des Sciences Appliquées

Département de Génie Electrique

3. Est-ce que l'isolation peut supporter les champs appliqués 7Justifier.

Exercice 03 : Mesure de la valeur créte de la la tension alternative (6,5 points)

Le circuit de Chubb et Fortescue présenté sur la figure 2 est utilisé pour mesurer la valeur créte

Upaz d’une tension alternative de fréquence f = 50Hz. La capacité C est égale a 250 pF.

e
—C
it)
u(t) i,(f) iz(t)
Dl D2

o—

F1GURE 2 — Circuit de Chubb et Fortescue.

1. Expliquer brievement le principe de la mesure.

Responsable de la matiére: F. SADAOUI Page 3
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2. Tracer lallure des courants i(t) et i1 (¢).

uf)

ift)
»
001 o 0.03 0,04

it}
i ot
0 0.0 0.p3 0.p4

FIGURE 3 — Allures des courants i(t) et i1(t) et de la tension u(t).

3. Déterminer I'expression de la valeur moyenne du courant i1(t) en fonction de U,q, €t f.

Bon courage

Responsable de la matiére: F. SADAOUI Page 4



28me Année Master Réseaux Electriques
Année Universitaire 2022/2023
Lundi 16 janvier 2023

Université Kasdi Merbah Ouargla

Faculté des Sciences Appliquées

Département de Génie Electrique

Corrigé type de ’examen de techniques de haute tension

Exercice 01 : Générateur de haute tension continue (6,5 points)

Pour générer une tension continue, on utilise un doubleur de Latour alimenté par un transformateur

d’essai.

1. Donner le schéma de principe de ce générateur continu. (1,5 pts)

Transformatenr HT ——

FIGURE 4 — Circuit de Chubb-Fortescue.

2. Explique le principe de fonctionnement d’un tel générateur continu.

e Le condensateur C; se charge a travers la diode D; a la valeurs créte Ugpqa, pendant

Palternance positive; (1,5 pts)

e Pendant ’alternance négative, le condensateur Cy se charge a travers la diode D3 a la valeur
créte Uspmaz- (1,5 pts)

Dong, la tension U, sera égale a 2Ugnqaz-
3. Quelles sont les avantages et les inconvénients de ce générateur continu ?
e Inconvénient : le doubleur utilise un transformateur dont les deux bornes du secondaire

sont isolées de la terre :

— L’une est soumise a la tension Uc complete;

— L’autre soumise a la moitié de la tension U..

Par conséquent, 'isolation entre le primaire et le secondaire du transformateur est dimen-

sionnée pour la pleine tension U,.. (1,5 pts)

e Avantage : les deux condensateurs du doubleur de Latour sont dimensionnés pour la moitié
de la tension U.. (0,5 pts)

Responsable de la matiére: F. SADAOUI Page 5
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Exercice 02 : Cable de haute tension (07 points)

Un cable de haute tension (figure 1) est constitué d’un conducteur cylindrique central de rayon
R; = 10 mm soumis a une tension U = 10kV et d’un conducteur extérieur de rayon R3 = 25 mm mis

a la terre.

FIGURE 5 — Coupe d’un céable de haute tension.

L’isolation entre les deux conducteurs est constituée de deux isolants dont les caractéristiques sont

regroupées dans le tableau ci-dessous :

Isolant Rigidité diélectrique E, (kV/cm) | Permittivité relative e, | Epaisseur d (mm)
Isolant 1 90 4 10
Isolant 2 120 2.4 5

TABLE 2 — Caractéristiques des isolants.

1. Déterminer les champs électriques E1(r) et FEa(r) au niveau des deux isolants.

v
- 1 Ry 1 R3>}
= (22) (2
rer Lrl n<R1> * €2 n<R2
Vv

2= () L ()
" len Ry €r2 Ry

2. Calculer les valeurs maximales des champs électriques E14: €t Fomq: dans les deux isolants.

v

1 Rz 1 R3
= ((2) ¢ —m (2
Hien [Erl " (Rl) * E€r2 " (RQ)]

v

1 Ry 1 Rg)]
Rogys |—In (22) 4 —n (22
262 [Eﬂ n<R1) +€r2 H<R2

3. Est-ce que l'isolation peut supporter les champs appliqués ?Justifier.

Ry <r <Ry (1pt)

Ry <r < Rg3 (1pt)

Ervmar = El(Rl) = =9,39 kV/CIIl (1, 5ptS)

Eomaz = EQ(RQ) = =7,82 kV/cm (1, 5ptS)

L’isolation du cable supportera les champs appliqués car E,1 > Fipar et Erg > FEopasz. (1 pt)
4. Calculer les tensions U; et Uy aux bornes des deux isolants.

R
Uy = Eipaz B1 1nR—2 =6,51kV (1,5pts)
1

R3

Us = FEomar Ro thf =U—-U; =3,49kV (1,5pts)
2

Responsable de la matiére: F. SADAOUI Page 6
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Exercice 03 : Mesure de la valeur créte de la la tension alternative (6,5 points)

Le circuit de Chubb et Fortescue présenté sur la figure 2 est utilisé pour mesurer la valeur créte

Upmaz d’une tension alternative de fréquence f = 50Hz. La capacité C est égale a 250 pF.

—
S
i(t)
u(r) |00 i;(t)
D, D,

o———

F1GURE 6 — Circuit de Chubb et Fortescue.

1. Expliquer brievement le principe de la mesure.
La valeur créte de la tension alternative est déduite a partir du courant moyen mesuré par le

milliampéremeétre. (1 pt)

2. Tracer l'allure des courants i(t) et i1(t).

u(t}

0.n3 04

i)

(1pt)

IN L TN
RIA | KLA

Responsable de la matiére: F. SADAOUI Page 7
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it}

(1pt)

3. Déterminer Iexpression de la valeur moyenne du courant i1(t) en fonction de U,q, €t f.

1 (T2 1 [T/2 _du(t) 1 12
Il_f/o Zl(t)dt_f/o C i dlt_f/0 C du(t)
C
I = o [u(T/2) = w(0)] = 20f Unaa (1,5pts)

4. Calculer la valeur de U4, pour un courant moyen mesuré I = 2mA.

I
Umax - 270‘}0 =80kV (2 pts)

Responsable de la matiére: F. SADAOUI Page 8



Université Kasdi Merbah_Quargla Faculté des Sciences Appliquées Département de Génie Electrique
M2_Elec industrielle Commandes des systemes électriques
Examen 14/01 /2023 durée : 1h30

Les schémas doivent étre tracés a la regle sinon ..............

Exercice N°1 : (4pts)
Une vanne levante en acier inoxydable a une hauteur H=1.4 m ,une largeur L=0.9 m et une

épaisseur E=2cm. Cette vanne controéle le débit d'eau qui alimente une turbine d'une centrale
hydrauligue. La vanne est soulevée par un moteur asynchrone via un tambour de diamétre D = 40cma
une vitesse de 0.9 m/s. Le moteur entraine le tambour via un réducteur de vitesse comme le montre la

figure ci-dessous.
:
Tambour
Réducteur
4 <«— Cable de suspension
Cadre
Joints Vanne
7 o e
7 777

.

O

AR

\

o

Calculer la puissance de levage et la vitesse de rotation du tambour.

En déduire la puissance utile du moteur si le rendement du tambour-réducteur est de 70%.
Calculer le rapport de réduction A si le moteur tourne a sa vitesse nominale N = 1450 tr/mn.
Choisir le moteur si le réseaux est de 3x380v,50Hz

On donne: - g=10M/S”. Pager = 8000Kg/NT.

Q\\\\\‘N\\\\\h‘ P
W
\

\

N\
DM

> owbdhpE

Exercice N°2 : (4pts)
On commande deux lames H; et H; a I'aide de deux boutons poussoirs S, normalement ouvert au
repos et S, normalement fermé au repos selon le chronogramme ci-dessous.

1
S1

v

=

S

v

~“v

0
1
Hy
0
1

H, T=30s

i 4

Etablir le schéma de commande de ces deux lampes.

Enseignant: M. Sahraoui Lazhar 1/2



Université Kasdi Merbah_Quargla Faculté des Sciences Appliquées Département de Génie Electrique
M2_Elec industrielle Commandes des systemes électriques
Examen 14/01 /2023 durée : 1h30

Probleme: (12 pts)
Il sagit dans ce poste de plonger les carrosseries des machines a laver dans une cuve de peinture

d'apprét avant émaillage.

1. Description du poste :

Les carrosseries des machines sont poussées a la main sur les chemins de rouleaux.

L'accrochage et le décrochage sur le dispositif se fait manuellement.

Le départ du cycle est enclenché par |'appui sur un bouton poussoir S,.

La figure ci-dessous représente I'allure du mécanisme réel dans son état initial.

La trandation est assurée par un chariot se déplacant sur une poutre en | et commandé par un

moteur MT. Ce moteur est protégeé contre les surcharges par relais thermique F.

6. La montée et la descente sont assurées par un moteur ML a réducteur et un tambour sur lequel
senroule un cable. Ce moteur est équipé d' un électro frein & manque de courant et protégé contre
les surcharges par un relaisthermique F» .

7. I'ensemble des deux moteurs est isolé par un seul sectionneur

aprwdPE

—>
# ooy : INI
: 2
i =
-4 | Etapeinitialg
b
g M
™D A
D
ChEMmIT 08
Z rapie
T.‘ M
2. Fonctionnement: TG
Le fonctionnement du poste est décrit par le diagramme fonctionnel ci-contre.
3. Travail demandé:
1 Etablir le schéma puissance sachant que les moteurs sont triphasés D
a cage et a démarrage direct.
2 Par tatonnement, établir le schéma de commande.

I ndications:

Lescapteursp, b, h, g et d désignent respectivement la présence de la carrosserie sur lesrouleaux, les
positions basse ,haute, a gauche et a droite de la carrosserie.

M:Montée ,D: Descente TD :Trandlation a droite, TG : Translation a gauche.

Bon counage

Enseignant: M. Sahraoui Lazhar 2/2



PUISSANCES NORMALISEES

PUISSANCES COURANTS (A)

NORMALISEES TRIPHASE 50/60Hz MONO | CONTINU
kW HP | 220V | 380V | 415V | 440V | 500V | 660V | 220 220
0.37 0.5 18 1.03 1 0.6 3.12 2.28
0.55 0.75 2.75 1.6 121 0.9 4.76 3.31
0.75 1 3.5 2 2 1.68 15 11 6.01 4.29

11 15 4.4 2.6 2.5 2.37 2 15 7.6 6.35
15 2 6 35 35 3.06 2.6 2 104 8.25
2.2 3 8.7 5 5 4.42 3.8 2.8 151 12.3
3 4 11.5 6.6 6.5 S5.77 5 3.8 20 16.3
4 55 14.5 85 6.5 4.9 25.1 21.6
5.5 7.5 20 11.5 11 104 9 6.6 34.6 29.2
7.5 10 27 155 14 13.7 12 8.9 16.8 384
10 135 35 20 15 115 60 52
11 15 39 22 21 20.1 17 12.7 68 57
15 20 52 30 28 26.5 23 17.3 90 76
185 25 64 37 35 32.8 28.5 21.3 111 94
22 30 75 44 40 39 33 254 130 113
30 40 103 60 95 51.5 45 34.6 178 150
37 50 126 725 66 64 55 41.8 218 186
45 0 147 85 80 76.3 65 49 254 221
55 75 182 105 80 60.6 315 276
75 100 239 138 135 125 105 79.6 414 364
90 125 295 170 165 156 129 98 511 450
110 150 356 05 200 186 156 118 61/ 540
132 175 425 245 230 216 187 141 710 630
160 220 520 300 228 173 900 791
200 270 640 370 281 214 1108 971
220 300 710 408 385 310 235 1230 1079
250 350 823 475 450 360 274 1426 1259
315 430 1000 584 442 337 1728 1547
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Master 2 : (Machines électriques, Réseaux électriques et ELT) NOM & e

Module : Implémentation d’une commande en temps réel Prénom: ...
Durée: 1h Examen Spécialité : .......ooiiiiiiii
Choisissez la ou les bonnes réponses Enseignat: Taibi Djamel

1- La solution RT-LAB exploite une technologie temps-réel exclusive développée par :
|:| Opal-RT |:| Opel-RT |:| Apple-RT

2- Le temps pendant lequel une tache est traitée par I’ordinateur est appelé :
] Temps d’exécution [1 Temporisation [] Temps réel [ Temps d’attente

3- La régulation Tout Ou Rien (TOR). Elle est utilisée quand
[ la dynamique du systéme est trés courte. [] la dynamique du systéme est trés lente.
] erreur statique du systéme est trés petit. ] Perreur statique du systéme est trés grand.

4- Quel microcontroleur est utilisé dans Arduino Uno ?
] ATmega325p ] ATmega328p
] ATmega325s 1 AT91SAM3x8E

5- Que signifie le PWM ?
] Modulation d'onde d'impulsion [1 Gestion de la largeur de puissance
1 Modulation de largeur d'impulsion [] Surveillance de la largeur d'impulsion

6- Quel type de données est transmis via TX & RX ?

[ Données numériques ] Données analogiques
L 1Données TTL [ Données PWM

7- Ce modéle Simulink présente :

-}.,EIL ] J I—l h.. U .
[ Une LED clignotante sur MATLAB [JUn Servo Control sur Simulink sans connexion d’Arduino

] Un Générateur d'impulsions dans Simulink []Une Connexion Simulink vers Arduino

8- Lorsque vous utilisez le mode externe (Externel mode):

[] vous pouvez communiquer bi-directionnellement entre la carte Arduino et le PC.
] vous pouvez télécharger un code supplémentaire sur la carte arduino pour permettre cette communication.
[ vous pouvez modifier les paramétres de simulation pendant que le systéme fonctionne.

9- Donner la fonction de transfert du régulateur PI et quels sont I’intérét de deux actions de ce
L] U 5 PO



Taibi Djamel
Typewritten text
Enseignat: Taibi Djamel


11- Qu'est-ce qu'un systéme temps réel ?
[[] Un systéme dont la correction dépend des valeurs des résultats produits et les délais dans lesquels les résultats
sont produits
Lorsque ce systéme est capable de controler un procédé physique a une vitesse adaptée a 1'évolution du procédé
controlé.
Un systéme électronique autonome, souvent temps réel, généralisé pour plusieurs taches

1 O

12- Dans le simulateur RT-LAB, le ARTEMIS « Advanced Real-Time Electro »
Est un outil qui s'intégre au schéma bloc de Simulink
Est un outil qui s'intégre au blocks et SimPowerSystem de Simulink

13- Dans le simulateur RT-LAB, le RTU/EVENTS, est pour :
améliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes a temps discrets
améliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes a temps continu

14- Le bloc « OpComm» dans un simulateur RT-LAB permet :

de lancer la simulation et de sauvegarder les courbes sous format .mat

d'activer et de sauvegarder les informations de la communication entre la station de commande et les nceuds de
calcul

d’exécuter le modele sous RTL/LAB

15- La validation temps réel dans un RT-LAB par interfacage logiciel est un
Software In the Loop (SIL)

Hardware In the Loop (HIL)

Power In the Loop (PIL)

I O O O oo

16- L’ Utilisation d’un pas fixe de simulation pour un simulateur temps réel, est pour objectif :

[ ] de Synchroniser les calculs et I’échantillonnage.

[ ] pour répartir les taches de calcul sur plusieurs processeurs afin d’optimiser le temps de calcul de I’ensemble
pour préciser les résultats

17- Le simulateur et le test temps réel vous permettent de :

Tester le systeme de controle implémenté sur son hardware, méme en cas d'indisponibilité du systéme physique
[] Vrai
[] Faux

18- Un systéme temps réel est un systéme classique mais qui va plus vite

|:| Vrai
[ ] Faux

19- C'est quoi ’échéance dans un systéme temps réel
[ ] qui est la date a laquelle la tAche doit avoir terminé son exécution
[ ] Une tache qui caractérisée par un temps de calcul

20- Dans un schéma de commande numérique en temps réel pour I’asservissement de température d’une
salle a I'aide de la carte Arduino UNO en utilisant MATLAB/SIMULINK.
Que signifie les deux valeurs :

S L
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Enseignant: Taibi Djamel

Choisissez I3 ou les

bonnes réponses

C}Tl:‘ La solution RT-LAB exploite une technologic temps-réel exclusive développée par :
=% E Opal-RT D Opel-RT DApplc—RT

= tBT’}‘PS Pelfdapt lequel une tache est traitée par 'ordinateur est appelé ;
emps d’exécution [] Temporisation [ Temps réel ] Temps d’attente

3- La régulation Tout Ou Rien (TOR). Elle est utilisée quand (o 5\

I‘:i dYnamme du systéme est trés courte. R la dynamiquedu systéme est trés lente.
1 Ierreur statique du systéme est trés petit. [ 1erreur statique du systéme est tres grand.

4- Quel microcontroleur est utilisé dans Arduinoe Uno ?

[ ATmega325p
2 ©. %) PR ATmega328p
(I ATmega325s [ AT91SAM3XRE

5- Que signifie le PWM ?

. L] Modulation d'onde d'impulsion [] Gestion de la largeur de puissance
@} 3 Modulation de largeur d'impulsion L] Surveillance de la largeur d'impulsion

- 6- Quel type de données est transmis via TX & RX ?
@ Données numériques [CJ Données analogiques
52 Données TTL L] Donnges PWM

7- Ce modele Simulink présente :

ARDUING
T - nn
Pin @
[1Une LED clignotante sur MATLARB [JUn Servo Control sur Simulink sans connexion d’Arduino

[1Un Générateur d'impulsions dans Simulink

8- Lorsque vous utilisez le mode cxterne (Externel mode):

05 8] vous pouvez communiquer bi-directionrellement entre la carte Arduino et le PC.

(] vous pouvez télécharger un code supplémentaire sur la carte arduino pour permettre cette communication.
@ B vous pouvez modifier les paramétres de simulation pendant que le systéme fonctionne,

9- Donner la fonction de transfert du régulateur PI _ et quels sont I’intérét de deux actions de ce

koot - 4 . =

ﬂ_x:_:gulateu.r ....... /lrcﬁ(‘v)ﬂ ..... Kr:.f. ....... . @ .......... yEal T s

Qy..ke.*...me...cl.c,@-a.fmgr..,-fa..aa?gns.e...... s~ N .. (S
s By et WL‘WWS*«LW

- Quelles sont les ¢tapes d’exécution du modele sous simulateur RT-LAB (Real time ~ Laboratory)
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¢ temps reéel ? . ,
. duits et les délais dans lesquels les resultats

n dépend des valeurs des résultats pro

s .
S 11- Qu'est-ce qu'un system
Un systéme dont la correctio

sont produits . i
ne est capable de controler un procédé ph

A orsque ce syster
a]é- - 2 F3 i . Y]
n systéme électronique autonorne, souvent temps récl, généralisé pour plusieurs taches

ysique & une vitesse adaptée & ['évolution du procédé

§ « Advanced Real-Time Electro »

12- Dans le simulateur RT-LAB, le ARTE.\_*II .
7] Fsgun outil qui s'intégre au schema bloc de Simulink o
ﬂ n outil qui g'iniégre au blocks et SimPowerSystem de Simulink
LAB, le RTUEVENTS, est pour -
temps discrets

imcliorer
Aliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes
ans un simulateur RT-LAB permet :
es courbes sous format .mat
de la communication entre la station de commande ¢t Ics neeuds de

13, Dans le simulateur RT- ) :
l'efficacité et la précision des simulations des systcmes &
| i temps continu

14- Le bloc « OpComm» d
ancer la simulation et de sauvegarder |

6 ketiver et de sauvegarder les informations

calcul
] d’exécuter le modéle sous RTOLAB

%‘ 15- La validation temps réel dans un RT
Software In the Loop (SIL)
] Hardware In the Loop (HIL)
] Power In the Loop (PIL)

-LAB par interfagage logiciel est un

=

J) 16- L’ Utilisation d’un pas fixe de simulation pour un simulateur temps réel, est pour objectif :
de Synchroniser les calculs et ’échantillonnage.
] pour répartir les taches de calcul sur plusicurs processeurs afin d’optimiser le temps dc calcul de I’ensemble

pour préciser les résultats

17- Le simulateur et le test temps réel vous permettent de :
enté sur son hardware, méme en cas d'indisponibilité du systéme physique

Tester le systéme de contrdle implém
Vra@
Fau \

18- Un systéme temps réel est un systeme classique mais qui va plus vite

] Vrai
m Faux@g

A 197 C'est quoi I’échéance dans un systéme temnps réel
qui est la date & laquelle la tache doit avoir terminé son exécution

Fa
Une tiche qui caractérisée par un temps de calcul

20- Dun's un schéma de commande numérique en temps réel pour Passervissement de température d’une
salle 2 I'aide de la carte Arduino UNO en utilisant MATLAB/SIMULINK.

Que signifie les deux valeurs :
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Master 2 : (Machines électriques, Réseaux électriques et ELT) NOM & e

Module : Implémentation d’une commande en temps réel Prénom: ...
Durée: 1h Examen Spécialité : .......ooiiiiiiii
Choisissez la ou les bonnes réponses Enseignat: Taibi Djamel

1- La solution RT-LAB exploite une technologie temps-réel exclusive développée par :
|:| Opal-RT |:| Opel-RT |:| Apple-RT

2- Le temps pendant lequel une tache est traitée par I’ordinateur est appelé :
] Temps d’exécution [1 Temporisation [] Temps réel [ Temps d’attente

3- La régulation Tout Ou Rien (TOR). Elle est utilisée quand
[ la dynamique du systéme est trés courte. [] la dynamique du systéme est trés lente.
] erreur statique du systéme est trés petit. ] Perreur statique du systéme est trés grand.

4- Quel microcontroleur est utilisé dans Arduino Uno ?
] ATmega325p ] ATmega328p
] ATmega325s 1 AT91SAM3x8E

5- Que signifie le PWM ?
] Modulation d'onde d'impulsion [1 Gestion de la largeur de puissance
1 Modulation de largeur d'impulsion [] Surveillance de la largeur d'impulsion

6- Quel type de données est transmis via TX & RX ?

[ Données numériques ] Données analogiques
L 1Données TTL [ Données PWM

7- Ce modéle Simulink présente :

-}.,EIL ] J I—l h.. U .
[ Une LED clignotante sur MATLAB [JUn Servo Control sur Simulink sans connexion d’Arduino

] Un Générateur d'impulsions dans Simulink []Une Connexion Simulink vers Arduino

8- Lorsque vous utilisez le mode externe (Externel mode):

[] vous pouvez communiquer bi-directionnellement entre la carte Arduino et le PC.
] vous pouvez télécharger un code supplémentaire sur la carte arduino pour permettre cette communication.
[ vous pouvez modifier les paramétres de simulation pendant que le systéme fonctionne.

9- Donner la fonction de transfert du régulateur PI et quels sont I’intérét de deux actions de ce
L] U 5 PO
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11- Qu'est-ce qu'un systéme temps réel ?
[[] Un systéme dont la correction dépend des valeurs des résultats produits et les délais dans lesquels les résultats
sont produits
Lorsque ce systéme est capable de controler un procédé physique a une vitesse adaptée a 1'évolution du procédé
controlé.
Un systéme électronique autonome, souvent temps réel, généralisé pour plusieurs taches

1 O

12- Dans le simulateur RT-LAB, le ARTEMIS « Advanced Real-Time Electro »
Est un outil qui s'intégre au schéma bloc de Simulink
Est un outil qui s'intégre au blocks et SimPowerSystem de Simulink

13- Dans le simulateur RT-LAB, le RTU/EVENTS, est pour :
améliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes a temps discrets
améliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes a temps continu

14- Le bloc « OpComm» dans un simulateur RT-LAB permet :

de lancer la simulation et de sauvegarder les courbes sous format .mat

d'activer et de sauvegarder les informations de la communication entre la station de commande et les nceuds de
calcul

d’exécuter le modele sous RTL/LAB

15- La validation temps réel dans un RT-LAB par interfacage logiciel est un
Software In the Loop (SIL)

Hardware In the Loop (HIL)

Power In the Loop (PIL)

I O O O oo

16- L’ Utilisation d’un pas fixe de simulation pour un simulateur temps réel, est pour objectif :

[ ] de Synchroniser les calculs et I’échantillonnage.

[ ] pour répartir les taches de calcul sur plusieurs processeurs afin d’optimiser le temps de calcul de I’ensemble
pour préciser les résultats

17- Le simulateur et le test temps réel vous permettent de :

Tester le systeme de controle implémenté sur son hardware, méme en cas d'indisponibilité du systéme physique
[] Vrai
[] Faux

18- Un systéme temps réel est un systéme classique mais qui va plus vite

|:| Vrai
[ ] Faux

19- C'est quoi ’échéance dans un systéme temps réel
[ ] qui est la date a laquelle la tAche doit avoir terminé son exécution
[ ] Une tache qui caractérisée par un temps de calcul

20- Dans un schéma de commande numérique en temps réel pour I’asservissement de température d’une
salle a I'aide de la carte Arduino UNO en utilisant MATLAB/SIMULINK.
Que signifie les deux valeurs :

S L
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Choisissez I3 ou les

bonnes réponses

C}Tl:‘ La solution RT-LAB exploite une technologic temps-réel exclusive développée par :
=% E Opal-RT D Opel-RT DApplc—RT

= tBT’}‘PS Pelfdapt lequel une tache est traitée par 'ordinateur est appelé ;
emps d’exécution [] Temporisation [ Temps réel ] Temps d’attente

3- La régulation Tout Ou Rien (TOR). Elle est utilisée quand (o 5\

I‘:i dYnamme du systéme est trés courte. R la dynamiquedu systéme est trés lente.
1 Ierreur statique du systéme est trés petit. [ 1erreur statique du systéme est tres grand.

4- Quel microcontroleur est utilisé dans Arduinoe Uno ?

[ ATmega325p
2 ©. %) PR ATmega328p
(I ATmega325s [ AT91SAM3XRE

5- Que signifie le PWM ?

. L] Modulation d'onde d'impulsion [] Gestion de la largeur de puissance
@} 3 Modulation de largeur d'impulsion L] Surveillance de la largeur d'impulsion

- 6- Quel type de données est transmis via TX & RX ?
@ Données numériques [CJ Données analogiques
52 Données TTL L] Donnges PWM

7- Ce modele Simulink présente :

ARDUING
T - nn
Pin @
[1Une LED clignotante sur MATLARB [JUn Servo Control sur Simulink sans connexion d’Arduino

[1Un Générateur d'impulsions dans Simulink

8- Lorsque vous utilisez le mode cxterne (Externel mode):

05 8] vous pouvez communiquer bi-directionrellement entre la carte Arduino et le PC.

(] vous pouvez télécharger un code supplémentaire sur la carte arduino pour permettre cette communication.
@ B vous pouvez modifier les paramétres de simulation pendant que le systéme fonctionne,

9- Donner la fonction de transfert du régulateur PI _ et quels sont I’intérét de deux actions de ce

koot - 4 . =

ﬂ_x:_:gulateu.r ....... /lrcﬁ(‘v)ﬂ ..... Kr:.f. ....... . @ .......... yEal T s

Qy..ke.*...me...cl.c,@-a.fmgr..,-fa..aa?gns.e...... s~ N .. (S
s By et WL‘WWS*«LW

- Quelles sont les ¢tapes d’exécution du modele sous simulateur RT-LAB (Real time ~ Laboratory)
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12- Dans le simulateur RT-LAB, le ARTE.\_*II .
7] Fsgun outil qui s'intégre au schema bloc de Simulink o
ﬂ n outil qui g'iniégre au blocks et SimPowerSystem de Simulink
LAB, le RTUEVENTS, est pour -
temps discrets

imcliorer
Aliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes
ans un simulateur RT-LAB permet :
es courbes sous format .mat
de la communication entre la station de commande ¢t Ics neeuds de

13, Dans le simulateur RT- ) :
l'efficacité et la précision des simulations des systcmes &
| i temps continu

14- Le bloc « OpComm» d
ancer la simulation et de sauvegarder |

6 ketiver et de sauvegarder les informations

calcul
] d’exécuter le modéle sous RTOLAB

%‘ 15- La validation temps réel dans un RT
Software In the Loop (SIL)
] Hardware In the Loop (HIL)
] Power In the Loop (PIL)

-LAB par interfagage logiciel est un

=

J) 16- L’ Utilisation d’un pas fixe de simulation pour un simulateur temps réel, est pour objectif :
de Synchroniser les calculs et ’échantillonnage.
] pour répartir les taches de calcul sur plusicurs processeurs afin d’optimiser le temps dc calcul de I’ensemble

pour préciser les résultats

17- Le simulateur et le test temps réel vous permettent de :
enté sur son hardware, méme en cas d'indisponibilité du systéme physique

Tester le systéme de contrdle implém
Vra@
Fau \

18- Un systéme temps réel est un systeme classique mais qui va plus vite

] Vrai
m Faux@g

A 197 C'est quoi I’échéance dans un systéme temnps réel
qui est la date & laquelle la tache doit avoir terminé son exécution

Fa
Une tiche qui caractérisée par un temps de calcul

20- Dun's un schéma de commande numérique en temps réel pour Passervissement de température d’une
salle 2 I'aide de la carte Arduino UNO en utilisant MATLAB/SIMULINK.

Que signifie les deux valeurs :
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Master 2 : (Machines électriques, Réseaux électriques et ELT) NOM & e

Module : Implémentation d’une commande en temps réel Prénom: ...
Durée: 1h Examen Spécialité : .......ooiiiiiiii
Choisissez la ou les bonnes réponses Enseignat: Taibi Djamel

1- La solution RT-LAB exploite une technologie temps-réel exclusive développée par :
|:| Opal-RT |:| Opel-RT |:| Apple-RT

2- Le temps pendant lequel une tache est traitée par I’ordinateur est appelé :
] Temps d’exécution [1 Temporisation [] Temps réel [ Temps d’attente

3- La régulation Tout Ou Rien (TOR). Elle est utilisée quand
[ la dynamique du systéme est trés courte. [] la dynamique du systéme est trés lente.
] erreur statique du systéme est trés petit. ] Perreur statique du systéme est trés grand.

4- Quel microcontroleur est utilisé dans Arduino Uno ?
] ATmega325p ] ATmega328p
] ATmega325s 1 AT91SAM3x8E

5- Que signifie le PWM ?
] Modulation d'onde d'impulsion [1 Gestion de la largeur de puissance
1 Modulation de largeur d'impulsion [] Surveillance de la largeur d'impulsion

6- Quel type de données est transmis via TX & RX ?

[ Données numériques ] Données analogiques
L 1Données TTL [ Données PWM

7- Ce modéle Simulink présente :

-}.,EIL ] J I—l h.. U .
[ Une LED clignotante sur MATLAB [JUn Servo Control sur Simulink sans connexion d’Arduino

] Un Générateur d'impulsions dans Simulink []Une Connexion Simulink vers Arduino

8- Lorsque vous utilisez le mode externe (Externel mode):

[] vous pouvez communiquer bi-directionnellement entre la carte Arduino et le PC.
] vous pouvez télécharger un code supplémentaire sur la carte arduino pour permettre cette communication.
[ vous pouvez modifier les paramétres de simulation pendant que le systéme fonctionne.

9- Donner la fonction de transfert du régulateur PI et quels sont I’intérét de deux actions de ce
L] U 5 PO
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11- Qu'est-ce qu'un systéme temps réel ?
[[] Un systéme dont la correction dépend des valeurs des résultats produits et les délais dans lesquels les résultats
sont produits
Lorsque ce systéme est capable de controler un procédé physique a une vitesse adaptée a 1'évolution du procédé
controlé.
Un systéme électronique autonome, souvent temps réel, généralisé pour plusieurs taches

1 O

12- Dans le simulateur RT-LAB, le ARTEMIS « Advanced Real-Time Electro »
Est un outil qui s'intégre au schéma bloc de Simulink
Est un outil qui s'intégre au blocks et SimPowerSystem de Simulink

13- Dans le simulateur RT-LAB, le RTU/EVENTS, est pour :
améliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes a temps discrets
améliorer l'efficacité et la précision des simulations des systémes a temps continu

14- Le bloc « OpComm» dans un simulateur RT-LAB permet :

de lancer la simulation et de sauvegarder les courbes sous format .mat

d'activer et de sauvegarder les informations de la communication entre la station de commande et les nceuds de
calcul

d’exécuter le modele sous RTL/LAB

15- La validation temps réel dans un RT-LAB par interfacage logiciel est un
Software In the Loop (SIL)

Hardware In the Loop (HIL)

Power In the Loop (PIL)

I O O O oo

16- L’ Utilisation d’un pas fixe de simulation pour un simulateur temps réel, est pour objectif :

[ ] de Synchroniser les calculs et I’échantillonnage.

[ ] pour répartir les taches de calcul sur plusieurs processeurs afin d’optimiser le temps de calcul de I’ensemble
pour préciser les résultats

17- Le simulateur et le test temps réel vous permettent de :

Tester le systeme de controle implémenté sur son hardware, méme en cas d'indisponibilité du systéme physique
[] Vrai
[] Faux

18- Un systéme temps réel est un systéme classique mais qui va plus vite

|:| Vrai
[ ] Faux

19- C'est quoi ’échéance dans un systéme temps réel
[ ] qui est la date a laquelle la tAche doit avoir terminé son exécution
[ ] Une tache qui caractérisée par un temps de calcul

20- Dans un schéma de commande numérique en temps réel pour I’asservissement de température d’une
salle a I'aide de la carte Arduino UNO en utilisant MATLAB/SIMULINK.
Que signifie les deux valeurs :

S L
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C}Tl:‘ La solution RT-LAB exploite une technologic temps-réel exclusive développée par :
=% E Opal-RT D Opel-RT DApplc—RT

= tBT’}‘PS Pelfdapt lequel une tache est traitée par 'ordinateur est appelé ;
emps d’exécution [] Temporisation [ Temps réel ] Temps d’attente

3- La régulation Tout Ou Rien (TOR). Elle est utilisée quand (o 5\

I‘:i dYnamme du systéme est trés courte. R la dynamiquedu systéme est trés lente.
1 Ierreur statique du systéme est trés petit. [ 1erreur statique du systéme est tres grand.

4- Quel microcontroleur est utilisé dans Arduinoe Uno ?

[ ATmega325p
2 ©. %) PR ATmega328p
(I ATmega325s [ AT91SAM3XRE

5- Que signifie le PWM ?

. L] Modulation d'onde d'impulsion [] Gestion de la largeur de puissance
@} 3 Modulation de largeur d'impulsion L] Surveillance de la largeur d'impulsion

- 6- Quel type de données est transmis via TX & RX ?
@ Données numériques [CJ Données analogiques
52 Données TTL L] Donnges PWM

7- Ce modele Simulink présente :

ARDUING
T - nn
Pin @
[1Une LED clignotante sur MATLARB [JUn Servo Control sur Simulink sans connexion d’Arduino

[1Un Générateur d'impulsions dans Simulink

8- Lorsque vous utilisez le mode cxterne (Externel mode):

05 8] vous pouvez communiquer bi-directionrellement entre la carte Arduino et le PC.

(] vous pouvez télécharger un code supplémentaire sur la carte arduino pour permettre cette communication.
@ B vous pouvez modifier les paramétres de simulation pendant que le systéme fonctionne,

9- Donner la fonction de transfert du régulateur PI _ et quels sont I’intérét de deux actions de ce
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- Quelles sont les ¢tapes d’exécution du modele sous simulateur RT-LAB (Real time ~ Laboratory)
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ﬂ n outil qui g'iniégre au blocks et SimPowerSystem de Simulink
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de la communication entre la station de commande ¢t Ics neeuds de

13, Dans le simulateur RT- ) :
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| i temps continu
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%‘ 15- La validation temps réel dans un RT
Software In the Loop (SIL)
] Hardware In the Loop (HIL)
] Power In the Loop (PIL)

-LAB par interfagage logiciel est un
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J) 16- L’ Utilisation d’un pas fixe de simulation pour un simulateur temps réel, est pour objectif :
de Synchroniser les calculs et ’échantillonnage.
] pour répartir les taches de calcul sur plusicurs processeurs afin d’optimiser le temps dc calcul de I’ensemble

pour préciser les résultats

17- Le simulateur et le test temps réel vous permettent de :
enté sur son hardware, méme en cas d'indisponibilité du systéme physique

Tester le systéme de contrdle implém
Vra@
Fau \

18- Un systéme temps réel est un systeme classique mais qui va plus vite

] Vrai
m Faux@g

A 197 C'est quoi I’échéance dans un systéme temnps réel
qui est la date & laquelle la tache doit avoir terminé son exécution

Fa
Une tiche qui caractérisée par un temps de calcul

20- Dun's un schéma de commande numérique en temps réel pour Passervissement de température d’une
salle 2 I'aide de la carte Arduino UNO en utilisant MATLAB/SIMULINK.

Que signifie les deux valeurs :
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Université Kasdi Merbah Ouargla
Faculté des Sciences Appliquées
Département de génie électrique
2 ¢™¢ Master : Machines électriques ~ Matiére : Commandes des machines électriques Durée : 1h 30min

Examen Enseignant: Taibi Djamel

Exercice :

Le schéma ci-dessous représente la commande a flux orienté du moteur asynchrone.
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Figure 1 : Commande a flux orienté d’un moteur asynchrone

1- D’apres le schéma de la figure 1, quel est le type de commande vectorielle appliquée ?

2- Ecrire les équations ¢lectriques et mécaniques (couple) du moteur asynchrone en régime dynamique
dans un repére d-q avec les courants statoriques et les flux rotoriques comme variable d’état. Vous
ferez apparaitre les parameétres Rs, Lm, Ls, Tr et ©.

3- Donner les équations des tensions statoriques apres ’orientation du flux rotorique et faire une
représentation du repere d-¢g (indiquer son orientation par rapport au @, en précisant les angles 0s , 0
et Os1 ).

4- Tracer le schéma de principe de la technique MLI triangulo-sinusoidale.

5- Dessiner le contenu du bloc (découplage + Park inverse) et donner les termes de découplage par
compensation eq et eq.

6- Que représente les régulateurs des courants Igs et Igs

7- Tracer le schéma bloc du calcul de 1’angle d’orientation 0

8- Tracer le schéma bloc d réglage de la vitesse par régulateur PI et donner les expressions de ses gains
en fonction de coefficient d’amortissement et de pulsation propre.

9- Modifier le schéma de la figure 1 pour réaliser 1’autre type de la commande a flux orienté¢ d’un
moteur asynchrone.
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Universite Kasdi Merbah Quargla
Faculté des Sciences appliquées
Département de Génie Electrique
Spécialité Master 2 Réseaux Electriques

Examen
Réseaux Electriques Industriels
Durée 01H30

Nom : Prénom : Note :

Question de cours
1. Que signifie un régime IT, et dans quel cas doit-on I'utiliser ? Que signifie un régime TN, et dans quel
cas doit-on I'utiliser ?

o P o i i T et B i i e

{mm«/ng.&aMe’\‘qﬂwﬂ%&wmupfwmf{uéqﬁwd?f&

(:',/ 2. Dans quelle condition e ¢gime TN est autorisé.

_fl\gm«ﬁ\,aw{méédrx—"—ﬂvam ....................................
O
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Spécialité Master 2 Réseaux Electriques
Exercice 01 :
Soit une installation triphasée dont les données sont les suivantes :
* Réseau 230/400V. + Rn=35 Q, Ru=10 Q.
* QI: Disjoncteur magnétothermique de calibre 84 C60N courbe C.

Transformateur ©1

L1
i 1_- iz
AW =
ARt =
{ i
Q Q0

i
Rn || Ru D
1, ;A Recepteur

Figure 1- Schéma du régime SLT de I’installation électrique.
1. D’aprés le schéma ci- dessus, déterminer le type-de schéma des liaisons 4 la terre de I’installation,

""""" e s e T O e S

e e S e
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4- Une personne touche la carcasse du récepteur et le sol, en déduire la tension de contact Uc a

Exercice 02 :

Une installation alimentée par le réseau 230/400V 50Hz comporte deux moteurs M1 et Mz tels que :
P1=8kW, P2=5kW, cos ¢1=0,85, cos @2 =0,78 et de rendement 85% pour les deux moteurs. Ils sont
couplés en triangle sur le réseau.

1. Faire un schéma de couplage de 'ensembles moteurs et compensation
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