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Q5 :  

 
 

Q7 :  

 
Q8 :  

 
 

 
Q9 :  

 
Q10 :  

 
 

 

Q6 :  
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Q11 :  

 

Q13 : TVF : 𝜔𝑚∞ = 𝑙𝑖𝑚
𝑡→∞

𝜔𝑚(𝑡) = 𝑙𝑖𝑚
𝑝→0

𝑝𝑚(𝑝) = 𝑙𝑖𝑚
𝑝→0

𝑝𝐻𝑚(𝑝)𝑉(𝑝) = 𝑙𝑖𝑚
𝑝→0

𝑝𝐻𝑚(𝑝)
𝑣0

𝑝
 

𝜔𝑚∞ = 𝑙𝑖𝑚
𝑝→0

𝑝
𝐾𝑚

1 + 𝜏𝑚 𝑝

𝑣0

𝑝
= 𝐾𝑚 𝑣0 

 

 
 

 

 

 

Q12 :  

 

Q14 :  

 

ou :  

 

Q15 :  
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Q16 : 

 
Q18 : 

Le schéma bloc complété par les différentes fonctions de transfert donne :  

 

 
 

 
Q19 : à 𝑡𝑚 = 𝑡𝑅5% on atteint 95% de la valeur asymptotique ou valeur à convergence (donc 𝑣(𝑡𝑚) = 0,95 ∗ 0,12 ≈

0,114 𝑚𝑠−1) . On relève 𝑡𝑚 ≈ 0,1 𝑠. 

Q20 : La valeur d’accélération constante réelle est donc 𝑎𝑟é𝑒𝑙𝑙𝑒 =
𝑣𝑚𝑎𝑥

𝑡𝑚
≈ 1,2 𝑚𝑠−2. On a donc 𝑎𝑟é𝑒𝑙𝑙𝑒 > 𝑎𝑚𝑖𝑛. 

L'impression du document de référence sera même plus rapide en réalité que celle estimée (𝑡𝑡𝑜𝑡 = 53𝑠) et le cahier 

des charges sera donc d'autant plus validé. 

Q17 :  

 

𝐾𝑚

1 + 𝜏𝑚 𝑝
 𝐾𝑟 𝑅𝑙𝑜𝑛𝑔 

𝑉𝑐(𝑝) 𝑚(𝑝) 𝑟(𝑝) 𝑉(𝑝) 

Ordre 1 . 
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Q21 : On relève dans le BDD 200pas/tour soit 200 pas en 2crad = 360. La précision angulaire est donc de 𝑚𝑖𝑛 =
𝜋

100
 𝑟𝑎𝑑 = 1,8 °. 

 

Q22 : Puisque pour un pas, le robot se déplace de 𝑦𝑚𝑖𝑛, alors il faut 
𝑑𝑙𝑎𝑡

𝑦𝑚𝑖𝑛
 pas pour effectuer un déplacement latéral. 

On prend la valeur entière supérieure : 𝑛𝑝𝑎𝑠  =  33 𝑝𝑎𝑠 . 

 

Q23 : 

 


