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Exercice 1: 

Calculer la fonction de transfert des schémas blocs suivant: 
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Exercice 2: 

 

.  

 

 
La boucle d’asservissement en vitesse du motoréducteur se représente par le schéma bloc suivant : 

5 
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Q1. Déterminer le nom des composants de chaque bloc. Déterminer en le démontrant le gain de l’IHM. 

 

Q2. Déterminer l’expression de la FTBF du système ῼr(p) / ῼc(p). 

 

Nous allons maintenant détailler l’expression de H(p) du moteur seul. 

Les équations du moteur utilisé (courant continu) sont les suivantes (inductance L négligée) : 

 

 
 

Q3. En supposant les conditions initiales nulles, exprimer ces équations dans le domaine de Laplace et tracer le schéma bloc du 

moteur avec grandeurs et unités. 

 

Q4. Déterminer la FTBF du moteur, notée H(p)= ῼm(p) / U(p)  
 

 

IHM H(p) Kred 

Kc 

ῼc(p) ῼr(p) 

Uc(p) 

U(p) ῼm(p) 

Um(p) 
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Exercice 3: 

Robot piscine AXIOM 
 

 

 

 
 

Question 1 : dessiner le schéma bloc complet de cet asservissement en vitesse (n’oubliez pas l’IHM). 

Dans un premier temps le correcteur sera de type proportionnel : on prendra C(p) = K 

Question 2 :  

 Déterminer la fonction de transfert en boucle ouverte sous forme littérale. 

 Déterminer la fonction de transfert en boucle fermée sous forme littérale.  

 Quel est l’ordre de la FTBF ?  

 Déterminer sous forme littérale les caractéristiques de cette FTBF. 

 Faire l’application numérique. 
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Le robot devant avancer à vitesse constante, alors qu'il est à l'arrêt, on met une entrée échelon d'amplitude E0. 

 

Question 3 :  

 

Calculer le temps de réponse à 5% ainsi que l'erreur statique, si le gain du correcteur est K = 1. 

Pour cet asservissement, qu'elle est le paramètre le plus important : le temps de réponse à 5% ou l’erreur statique ? 

 

Question 4 :  

 

On considère FTBF=Ksyst/ (1 + syst.p) 

 

Donner l’expression de la réponse temporelle du système avec l’entrée échelon E0 sous forme littérale. 

 

 

Question 5 : 

 

Tracer, sur une même figure, l'évolution de la vitesse du robot en fonction du temps, avec une entrée échelon d'amplitude E0 pour 

K = 1 et  K = 0,1.  

Comparer les performances du système avec les deux réglages de correcteur. Conclure. 

 

 

Exercice 4:  

 
En vue d’identifier 2 systèmes, on les soumet à une entrée en échelon e(t). la sortie s(t) suit alors les variations définies par les 

graphiques ci-après. 

 

Question : 

 

Pour chaque réponse temporelle, donner, à l’aide d’une méthode d’identification, la fonction de transfert du système (modèle de 

comportement). 
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Exercice 5: 
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Exercice 6:  détermination de marges de stabilité sur un BODE 

Soit F(p) la FTBO d’un système bouclé à retour unitaire d’entrée x(t) et de sortie y(t). les diagrammes de BODE de F(p) sont 

représentés sur la figure ci-dessous. 

 

Questions : 

 

1. Tracer le schéma-bloc du système 

2. Déterminer les marges de phase et de gain du système, puis conclure quant à sa stabilité intrinsèque. 

 

On décide d’ajouter au système un correcteur proportionnel. On note Kp le gain : 

 

3. Déterminer la valeur de Kp permettanty d’obtenir une marge de gain de MG=12dB. 

4. Déterminer la nouvelle marge de phase. Quelles performances a améliorer Kp ? Justifier. Si Kp est choisi trop grand, que 

risque t-on ? 

5. En précisant la méthode permettant de le calculer, déterminer l’écart statique s du système corrigé pour une entrée indicielle. 

 

 

 

 


