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CONTROLE n°2

Exercice : On considére les trois(3) systémes du premier ordre fondamental ci-

dessous :
Systéme 1 : gain statique K=1, constante de temps= 1,
Systéme 2 : gain statique K=1, constante de temps= 0,21,

Systéme 3 : gain Statiq.ue K=10, constante de temps= t.

1. Pour chacun de ces systémes :

1.1. Etablir expression de la fonction de tfansfert H(p)=S(p)/E(p) et de la

réponse & une impulsion de Dirac g

1.2. FEtablir 'expression de l@2<ponse & un échelon unitaire u(t). En déduire
le temps de réponse a6, le temps de montée, la valeur finale et

Ierreur de positiQie e,(+oo)=e(+w) - s(+0).

1.3. Déterminter le pole, le module exprimé en décibels W)= (H(Jw) jgp et

Q

le déphasage W(w) = arg[ 7 (/11! de la réponse fréquentielle.

(r

Déterminer puis, tracer les asymptotes du module et de la phase dans le
plan de Bode. En déduire la pulsation de cassure a -3dB, w, (ou bande

passante).

2. Comparer les performances de ces systémes: bandes passantes (w.), place
des poles par rapport a ’axe des imaginaires, temps de réponse a 5%,

erreurs de position g, (+0)....



ANNEXE 1

TRANSFORMEES DE LAPLACE COURANTES
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D’autre part :
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Nota : u(r) est appelée fonction de Heaviside, elle esttelleque : u(f)=1 Vt>0et u(r)=0 Yt<(






