ESTIT, Année 2000-2001 jeudi 09 novembre 2000
Al4

Devoir Surveillé
REGULATION ANALOGIQUE

Durée : 1 h 30 min, sans document, calculatrice non programmable autorisée.

Exercice 1 : (4 points )

Résoudre 1’équation différentielle suivante en utilisant la transformée de Laplace.

2
ddfz( Des. diz(tt) +6.9(1) =6, avec y(0)=2, y'(0)=2

Lif (0 0_

, . — _ + a.t = 1
Données : L%E pF(p)-1(07) L[e ]

p—a

Exercice 2 : ( 2 points )

Soit I’asservissement d’un systéme donné par la figure ci-dessous:

X0 4 N o | Yg

O

H(p)

1. Donner I’expression de la fonction de transfert du systéme : Y(p) / X(p)
2. Donner I’expression de la fonction de transfert de I’erreur : €(p) / X(p)

Exercice 3 : (3 points )
Soit un systeme H dont la fonction de transfert est la suivante :

k
H = @@ @
2 l+ap+b.p®
Donner I’allure de la réponse indicielle suivant que H possede 2 poles réels, un pole réel double ou

deux poles complexes conjugués. On suppose ici que les parametres a et b sont réels non nuls et que
le parametre k soit réel strictement positif.
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Exercice 4 : (8 points )

Soit le montage ¢électrique ci-dessous comprenant une résistance R en paralléle sur une capacité C et
une résistance r.

o(t) C s(t)

1. Donner la fonction de transfert H(p) en Laplace de ce systeme d’entrée e(t) et de sortie s(t).
2. Donner I’expression du gain statique, 1’ordre et la classe du systéme.

On suppose iciquer=R =1kQ et C=200 YF.
3. Mettre H(p) sous la forme suivante et donner les valeurs de a, betk :

l+a.p

H(p)=k
(p) b

Donner la valeur du gain statique du systéme.

Donner I’expression de la réponse indicielle du systéme.

Tracer I’allure de la réponse indicielle du systéme.

Donner I’expression du gain dynamique (en dB) et de la phase du systéme.
Tracer I’allure du gain et de la phase dans la plan de Bode.

XN

On réalise le bouclage a retour unitaire de ce systéme.

9. Donner I’expression de la fonction de transfert du systéme bouclé.
10. Donner I’ordre du systéme.
11. Donner le gain statique du systéme

. , ., 1
Données : L’impédance complexe d’une capacité Cest: Z, = —

Cp

Exercice 5 : (3 points )

Quand peut-on dire qu’un systéme est stable ?

Qu’est-ce qu’un systeme précis ?

Qu’est-ce que la rapidité d’un systéme ?

Qu’est-ce qu’un systeme linéaire ?

Enoncer les méthodes permettant de caractériser la stabilité d’un systéme.

A e

Annexe : Table de transformées de Laplace usuelles (page suivante) :
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Table des transformées de Laplace usuelles

S Fp) S Fp)
a
a.U(t) — W, e @
p f(t) =—"——sin (a) 1—22)1‘]
1 \/1 —22 ’
t 2
p
tn—l 1 F( )_ 1
(n-1) ' p=
1+2.2. 2+ %ﬁé
5(t) 1 W, 0
» 1 L —z.wy.t ' [( - 2) _ ]
e ota f()=1 msma)o -z Jt—¢
1
_t -
1_ T
: ; p.(l . T.p) avec ¢ = arctanH\/EE
tn_l e—t T 1 H - H
(n-1) " (i+7.p)
1
1_ B +£EL—I/T — 1
0 10 p{1+1.p) F(p)=
O O
t-T+1e™" 2; p.D+2.zp+%r§éD
p’(1+1.p) N w, 0 08
1+&_1EL—HT 1+a'p
o O p~(1 + T-P) avec z < 1
1 w —at _: w
sin(c.t) W +p’ e “ sin(wi) m
P —at pta
cos(w.) 0 +p e “ cos(wit) m
1 ~tla -t/b 1 1
a—-b [e ] (1 + a.p)(l + b.p) 1 - cos(cot) —p2
1+ [a ~tla —b.e_t/b] ! p% +(A)2E
-a p.(l + a.p).(l + b.p)
1+ rap ;
ak: 0 p(l+1.p)
. l+a.p
t+(a-1)(1-e""") m
at w
e “'.sin(w.) m
_ pta
e .cos(wi) m
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