Ecole des Mines d’Albi-Carmaux Avril 1998
Formation Continue Diplomante

AUTOMATIQUE: SYSTEMES LINEAIRES ECHANTILLONNES
(durée: 1h30)
(Notes de cours et TD autorisées)

- Les 3 exercices sont indépendants -

Exercice 1:

On considere un processus de fonction de transfert G(p) = ] qui est instable en
™D —
boucle ouverte.

On réalise la commande en boucle fermée de ce processus suivant le schéma de la Fi-
gure 1.

Le correcteur numérique utilisé est un correcteur proportionnel de gain K.
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| — - G.(2) :J — Boz HH G(p)
| A u(kT)
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| | s(kT)
| |
Fig. 1 -

BOZ désigne un bloqueur d’ordre zéro.
On posera o = e T (T désigne la période d’échantillonnage).

Pour les applications numériques, on prendra K =1, 7 =1s, T =0,2s.



En utilisant le critere de ROUTH, calculer la condition que doit respecter le gain du
correcteur proportionnel pour que le systéme soit stable en boucle fermée.
Application numérique.

Exercice 2:

. K 4 .
On considere un processus du ler ordre avec retard G(p) = ﬁe % inséré dans une
D

boucle d’asservissement échantillonnée comme indiqué sur la Figure 2 .

CALCULATEUR
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| e(kT) + E(KT) T s(t)
| — - G.(2) :J —| Boz HH G(p)
| A u(kT)
| : N
| | s(kT)
| |

Fig. 2 -

BOZ désigne un bloqueur d’ordre zéro.
On posera o = e T (T désigne la période d’échantillonnage).

On supposera que le retard est un multiple entier de la période d’échantillonnage, i.e.
0=kT.

On décide de recourir a un correcteur PI de fonction de transfert :

GC(Z) = Kp+Kz 1_ 1

1) Donner I'équation récurrente qui devra étre programmée dans le calculateur pour
implanter le correcteur choisi.

2) Calculer la FTBO du systeme.



Exercice 3:

On considere un processus de fonction de transfert échantillonnée :

7(z—0,4)
(z—0,8)(z+0,1)

G(z) =
Il est placé dans une boucle d’asservissement corrigée avec un correcteur proportionnel
de gain K..
Calculer l'erreur en régime permanent €(+00) en réponse a un échelon :
a) lorsque K. = 3.

b) lorsque K. = 0,3.



