MPSI/PCSI Sciences de I'Ingénieur

DM MPSI1 PCSI1, Pour le 20 novembre 2024

Corrigé sur le site : http://perso.numericable.fr/starnaud/

Exercice 1.
On donne ci-dessous I'asservissement en position d’'un axe de robot.
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On choisit le correcteur suivant : C( p) = C-T, avec C une constante positive.

1. Calculer la fonction de transfert en boucle ouverte H BO ( p) .

2. Calculer la fonction de transfert en boucle fermée H BFE ( p) , la mettre sous forme

canonique, déterminer ses parametres caractéristiques. Déterminer la valeur du
correcteur pour avoir le temps de réponse le plus rapide sans dépassement.

Exercice 2. Stabilisateur gyroscopique de bateau

Le systéme étudié est un dispositif de stabilisation gyroscopique pour bateaux permettant de
neutraliser le mouvement de roulis.
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Les figures suivantes présentent I'architecture du régulateur hydraulique.
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On donne le schéma bloc du systéme :
H(p)
I(p) Q(p) C,(p Q alp)
—Jx H,(p) | H,(p) P Hy(p) HUP) || B [——
H(’(p) Cmcr[P]

On donne les équations qui caractérisent le comportement du bateau et du gyroscope :

V, dC,(t) | d,)
BSe dt 9 dt

q(t) =S.eQ,(t) + > =C, (1) +C,0,.Q,(t)

da®) ¢ d¢O) 4 o=c

Ib'? b 4t (1) = Co.0, Q2,4 (1)

mer

Question 1
A l'aide des équations donner les fonctions de transfert H1( p) aH 6 ( p) du schéma-blocs
du document réponses.

On donne dans le document réponses, la réponse indicielle O(('[) pour une entrée

i(t)=1A avec C,, =0.

Question 2

Proposer un modele de comportement de la chaine d’action (fonction de transfert) a partir de
la réponse indicielle.

Identifier les valeurs numériques des paramétres caractéristiques intervenant dans la
fonction de transfert en utilisant les abaques du document réponses.

214



Sciences de I'lngénieur

Documents reponses, DM MPSI1 PCSI1, novembre 2024

MPSI/PCSI

T - - T — 1

100

10 {-==--=-

0m %% qmpal asuodor op sduraf,

10

Amortissement &

[ N S R
| I TR I
IR | I I
QA Q|+ I I --—--F
| I
I [t et « 0 al ul s s Bt el -
L
o T el T T T i
- i
! T r o' Al
B | AT LA
o | I PN L I
=1 F=A~, " Trer1-17-71-~~~F
I 1 | # R T I
(Y A sa S I I B | |
I P RO NI I
I t-R-—4-F--Ht-rrr+—-t+t--1—-—-—-—-F
I 1A I e* [ T O O I
~ -
o Prrr I
yor et R I
[ Prrr I
_.._ I [ T O O I I
A I PErr I
.W-|T|I_||||_I_.T_|_|T|—|+||_||||I
Ry R [
1 _ L _J_ __ 1L Ld_1__I____§L
o I Prrr I
B I T T I Y O T R E I
1P FE I N U D A A N SN U IR DEN—
o I TR I
1oL Al do e —— — L
o I PErr I
S T B O NV I I O SO B
[ I Prrr I
o I Prrr e I
v vy v L
[ I TN I
o I PErr e I
o I PErr I
o I PErr I
N N e .
o I PErr I
o I PErr I
o I N I
o I Prrr I
o I Prrr I
o I [ T A I
I 1 T T T T T I I
—
o

0,01

Y Jiyear yuoumessedo(

0,1
Amortissement &

0,01

3/4



MPSI/PCSI

H,p) [«
I(p) Q(p) C, Q.(p) alp)
—k. «(%{)— .00 ) [ ‘(%— Hp) || o) =
i Coe(P)
3,5
3 N
‘\
2,5
3 A
= 2 [\
\8, I \ / /-\_‘._,/"-“\_ e —— e
2 15 [
0 ’ \/
o
< 1 \/
V
0,5
0
10 20 30 40 50

Sciences de I'Ingénieur

4/4



