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1 - Diagramme de Bode du premier o
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2 - Diagramme de Bode du deuxiéme or
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3 - ldentification

Exemple

Méthode d’identification fréquentielle

@ Proposer et justifier un modéle

Gain en dB.

= Faire apparaitre les coefficients caractéristiques
(forme canonique)

wen rad/s
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@ Déterminer les coefficients

= Choisir un ordre de lecture des coefficients

Phase en deg

= Tracer les points de lecture des coefficients

wen rad/s
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3.1 - Identification : Proposer et justifier un modele
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’ Les coefficients a identifier sont K, z et wq
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3.2 - ldentification : Déterminer les coefficients

Diagramme de Bode
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4.1 - Fonction de transfert a zéros : Exemple - Définitions

Exemple : Schéma-blocs avec perturbation
E2(p)

E1(p) K S(p)

Fonction de transfert a zéros
E S + a.r.
(p) (p) F(p) S(p) 1+ar.p

F) TEp) Ttrp

On appelle poles les racines du dénominateur d’une fonction de transfert.
On appelle zéros les racines du numérateur d’'une fonction de transfert.
Une fonction de transfert a zeros est donc une fonction possédant des zéros.

v
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4.2 - Fonction de transfert a zéros : Diagramme de Bode
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4.2 - Fonction de transfert a zéros : Diagramme de Bode
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4 - Fonction de transfert a zéros
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5 - Exercices

Exercice 1 : Identification fréquentielle
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5 - Exercices

Exercice 2 : Tracé d’'un diagramme de Bode FT a zéros
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