EXERCICES CHAPITRE 5 : Systémes du 2" ordre
EX1:
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Soit, ci dessous, la réponsg) d'un systéme a un échelon d'enyy@g de5%.

1. Déterminer graphiquement (le plus précisément pteysie premier dépassemerihtla pseudo périodE.
2. En déduire legyain statique K, le coefficient d'amortissement etla pulsation propre (naturelle) o du
systemeOn utilisera les formules qui figurent dansle cours.

3. En déduire la transmittant¢&(p) du systeme. Exprimét(p) en fonction dey'(p) etX(p).
Xi=1,47 AY =5;K=0,294 ; D=0,61; O, = 41,5 ; In(100/D1) = 0,88X = 0,27
Tp = 15,12 s = 0,416 rad.§; ay= 0,432 rad$
EX2:

Soit un systeme bouclé d'entrég) et de sorti(t) . Sa fonction de transfef(p) est donnée par :

1
F(p) =
(1+120p) (L+11p)
1. Déterminer le coefficient d'amortisseménlta pulsation naturelle, et le gain statiqu&s du systéme. Dans
quel régime se trouve-t-on ? Donner l'allure géleéda la réponse indicielle (c'est-a-dire a un kchde
commande) du procédé.
wp = 0,0275 A = 1,8 ; régime apériodique
2. On augmente la valeur du gain du régulateur. Urséguence est que le coefficient d'amortissement va
maintenanti = 0,4. Dans quel régime se trouve-t-on a prés@urer la valeur du®ldépassement et de la

pseudo-période et en déduire le tracé de la répongsedchelon de commande = 5%.

Réponse indicielle x (t)
xen%;tens

7,000 régime apériodique ; P=25,4% ; Q=1,27% ;
w, =0,0256 T, =245s;
6,000
D;=1,27%

) 1

5,000 7 —— P — N
/i ]

I

4,000 - : ;
I 1 / :
| >

1 1

2,000 / 1 T, =245s;
/ L
/
/
2,000
/
/
/
1,000 /
0,000
0,000 100,000 200,000 300,000 400,000 500,000 600,000

14-15 exercice second ordreV2.doc Régulation



