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Introduction 2. Lol de commande

observateur-régulateur (2, 3, 4|

e controle actif d’'un instrument

de musique (un tom) ME e e asservissement de la position du haut-parleur vers une position cible
M) & ' par une loi de commande en temps fini (rapide mais raide)

e modifier le son (fréquences des modes | %
arisymétriques de la membrane) A | : i = ko Vl 3 g{éf_‘ ey T ko Vl 3 élréf_‘a i

Ve

avec |z] = sign(z)|z|%, o € ]0, 1]

e boucle de controle entre pression p.(t) By - o controleur
dans la cavité et courant i;(t) (tension | A
Ul(t)) appliqué(e) au haut-parleur A B (pc mesurée, sans propagation ; z; observées)

e erreur de position (4] — #*) — erreur de pression (p. — p=)

e pression de référence réalisant un placement de poles (A f;)

1. Modéele physique d H

g = Am { } — B]mpgéf avec pgéf —

membrane Ym -
(r?) TA. (r.t) + pe(t)

3. Identification

(r,t) = Zfil Pi(r)=:(t) mesure/estimation des paramétres physiques

projection modale [1]

p.ex. tension de membrane 1" & partir des figures de Chladni

4. Dispositif expérimental

. ,carte. pe(t) condi- SyStéme de fra'ppe
ordinateur d’acqui- ¢——7+— : ¢ . :
o(t) tionneur reproductible 6]

sition VAS AN
- - amplificateur du haut-parleur

mmunication :
communicatio microphone dessus
/\ avec le Coala T
f condi- |, | e
S tionneur | | E . el
TN acquisition d
N _ =
4+ - | | ™
+
t "
pe(t) conditionneur
, instructions amplifi- des microphones
ordinateur ¢ -------- ¥  Coala
mesures cateur
mécanisme de frappe

nC: Coala [5]
— latence 50-100ps
— embarqué

microphone dedans

5. Résultat (i) : régularisation 6. Résultat (ii) : changement de fréqu
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