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Concours d’entrée en Doctorat 2012/13 Automatique et traitement du Signal

Epreuve : Asservissement et dommande Sujet 3 Durée: 2h

ﬂ‘erC/Ut 4 - Soit le systéme asservi ci-dessous :
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On donne: LP)=M
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1) Calculer H(p).

2) Calculer K, K, et K, ainsi que &, g, €g,.

3) Quelle'valeur doit-on donner 3 K Pour que l'erreur commise
€n regime permanent soit de 5%.

4) Par le calcul déterminer M@ quand k=10. Est-elle satisfaisante ?

5) Tracer sur papier semi-log les courbes de Bode de H(p) et
representer graphiquement M® . Comparer avec ia question 4,

Exercice 2 : _ﬁbb
On considere le systéme du premier ordre avec intégrateur
a

G(s)=
() s(s+1)

a est un paramétre variable dans le temps.
[l est commandé par la loi suivante
u(t) =k(y()-y.(1))
ou y(t) est la sortie du systéme et y,(7) la consigne.
L’objectif de la commande est de réaliser la poursuite du modéle de référence M(s)
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[- Si a est connu et constant, dans quel cas peut-on réaliser une poursuite parfaite du modéle de
référence ?

2- Calculer une loi de commande adaptative ¢n utilisant la régle du MIT avec k comme parametre
adaptatif ?

Exercrece 3 (6(35)

Trouver la fonction de transfert en boucle fermée Gue(z) = W(z)/R(z) du systéme asservi

¢chantillonné suivant :
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