Q16. 11 est nécessaive d'ajouter un filive avant la Conversion R
Analogique Numérigue. Cle filtre « anti-repliement » est géné- { ]
ralement régle i la fréquence fy = f’;-‘;“ o feen est la fréquence
d'echantillonnage qui est ici de 50 Hz, Caleuler le produit BC o) o =—|s()
du filtre passe bas schématise s la figure cl-contre pour que sa

fréquence propre soit fy.

. I . . I(p)
s(t) = —= Jﬂ{ ilu)du S(p) = Ty
¢ L 1(p)
e(t) = & Jy i(u) du+ Ri(t) B(t) = =2 + RI(p)
: Cp
1
S Cp 1
On en dédnit Ef(i:]) = 1(}; T RCp
—+ R
Cp
1
La pulsation propre rliu filtre est wp = Jl?_c On en déduit la fréquence propre fo = RO
Finalement RC = —. AN BC = —
2w fo S0m
Q17. La plage de tension du convertisseur ¢tant de 5 V. caleuler le nombre de hits N nécessaires
pour avoir une erveur e(t) de 0,005V maximum.
A In (E:‘.:)
Epar < N = N> W avec A =25 et eppae = 0.005 on obtient : N > 9.9 s0it N =10

Q18. Sinplifier le schéma bloe précédant poar i donner la forme ilhustrée par la igure 77,
Exprimer Hy(p) ot H{p) en fonction de k., k, et H.(p)
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OQ19. Déterminer la fonction de transfert en boucle fermée (avee une perturbation nulle :
Xp) =0) : Fgri(p) = X"—{r puis la mettre sous forme canonique de fagon i identifier
miP

les paramétres caractéristiques @ gain statique | K), pulsation propre {wp) et coeflicient d’amaor-
tissernent | z). Fare Mapplication numérnque.

C

Xolp) C Hip) c ke +C

FTBF(p) = = = =
B =X ) " T1CHGE) mpthpihil ™ =T TR
k+C  E+C
FTBF(p) = ;+
+—p+1

wi

c ; b
avec : K = ——— = 0,005 wy = 1.f15'+ ¢ s5 36,36rad s g = ———— 20,13

k.+C L 2y/mglk. +C)

Remarque : application numérigque avee C=1

Q20. En vous sidant des abagues de la figore 77, Vérifier les exigences « seabilitd s (unigquement
Iamortissement ), « rapidité » e « précision » (uniquement Uercenr statioue).
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Pour un coeflicient d amortissement voisin de 0,13 le premier dépassement transitoire de la
vileur fingle est proche de 535% (d’aprés Nabaque).
Le eritére d’amortissement n'est pas validé (on demande aneun dépassement )

Pour un coetheient d’amortissement voisin de 0,13 Trgee g 7= 23 = Treg, = % = [.63s

Le critére de rapidité n'est pas vérifié (oo demande 0,1 5 max)

L'errenr statique (en valeur relative) est donnée par 1 — K = 100%.
Le eritére de précision n'est pas vérifié (on demandait moins de 19%)




21 Les résultpds Jone sandedon pour unogam Ky o= 10 sod cdonnds sur e documeni
repaoise TIRTT OV fnifier Ies exigences sstalalis =, « rapichitd =, « précasem » funkpiement Terrenr
statuue) el complier e taldean co domaned reponse DR TT.
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Q22. Powr ameliover la vapidite, il fant angmenter le gain K. Déterminer la valeur Ky, du
coeflicient K; qui pennet de respecter les marges de stabilité,

En angmentant le gain de la FTBO. on remonte la courbe de gain ce qui va diminuer le marge
de gain et la marge de phase,
2 roponses possibles
le candidat a évalué la marge de gain 4 7.5 dB et dans ce cas il n'est pas possible d améliorver
la rapidite en respectant les marges de stabilité.
le candidat a évalué la marge de gain a 10 dB et dans ce cas il est possible de remonter la
courbe de gain de 2.5 dB.
20logK =25= K =10% ~ 1,33

On a done Kigg, = 133

Q23, En analysant la cowbe réponse du document DR?7?, compléter le tablean du document
DR?? puis conchwe sur la capacité du correctenr 4 valider simultanément les exigences de

« stabilité » et de « rapidité ».

Temps de réponse 4 5% | Amplitude du premier dépassement | Erreur statique

0.75 s i ()

non validé validé validd

Q24. Le diagramme de Bode de la figure 77 représente la réponse réquentielle (courbe de gain
o . X —)l'lll/jwllj s = 5 L
uniquement ) de la fonction Fppa(jw) = ——— pour K; = Kinae. Quelle sera atténuation mi-
Xz(jw)
nimale de la perturbation 22 (en %) sur Uintervalle [1,25 vad - 57112 5rad - 571 1 |Fpa(jw)
Conelure sur la validation de Vexigence de « précision ».

X,
On doit avolr \—i < 0.01.
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Le diagramme de hode donne —51 < E{IIﬂg% < —30.
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Le critére de précision n'est pas valide

Q25. Indiquer 71 fant angmenter on diminuer la valenr de T pour améliorer le temps de réponse
consecntil a un echelon de consigne () = xo (on prendra Q(p) = 0 ponr cette gquestion).
Justifier votre réponse. En dédnire la valewr limite de T permettant de satistaive exigence de
« rapidite »,

brsg

= Tonar = 0,028

I

tregupRbpour z=letwp===T=
70 5

11 faut diminuer T pour diminuer le temps de réponse.




026. Le diagramme de Bode de Bijw) pour T = 1s est donnd sur le dooument réponse DR 77,
Indiquer s"il faut mgmenter ou diminuer ba valear de T pour minimiser Veffet de la perturbation
sur Uintervalle [1,25rad - 571 12,5rad -5~ Justifier votre réponse. En déduire la valeur limite
de T permettant de satisfaire Uatténuation de la perturbation lide & Uexigence de « précision »
sur cet intervalle.

Il fant décaler la courbe de pain vers la droite afin de placer la borne 125 4 -40 dB.

On remargue que G(0.7) = 0 dB. Par rapport i ce point il v a une chute de 20 dB/decade
lorsque ba pulsation diminue. On a dooe GUOO0T) = =40 dB. On souhaite avoir G{12,5) = =40
dB.

12,5

I famt done décaler la courbe vers la droite de m =1785rad -5~ on a done T = T =
0,00055
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