ROBOT MIR : Machine d’inspection des réacteurs rapides
CORRIGE
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Question 4.
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Exprimer les gain statique K1 et constante de temps T1 correspondants, en fonction de Ka, R et J.

Exprimer la fonction de transfert H ,(p) = et la mettre sous forme canonique du premier ordre.
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Question 6.

Représenter la réponse indicielle @ma(t) du moteur. Donnez les caractéristiques de cette courbe (tangente a
l'origine, valeurs particuliéres, temps de réponse a 5%). Précisez les axes.
Représenter la réponse indicielle mma(t) du moteur
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Question 7.
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Question 8.
Compléter alors les zones grisées du schéma bloc du moteur. Comment peut-on qualifier la grandeur cms sur
ce schéma ? Cms Cms perturbation
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Q
Exprimer la fonction de transfert H,(p) = CL((p)) et la mettre sous forme canonique du premier ordre.
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Exprimer le gain statique K2 et la constante de temps T2 correspondants en fonction de Ka, R et J.
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Représenter la réponse indicielle oma(t) du moteur
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Question 13.
En supposant des conditions initiales nulles, exprimer les fonctions de transfert A(p) et B(p) en fonction de 3, 3,

y et Mg

Dans le domaine de Laplace :
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Question 14.
| Stabilité, rapidité, précision, amortissement
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Critére de performance
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