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5.2. E(p)=1/p. Le théorème de la valeur finale permet d’écrire : 
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5.3. E(p) = 1/p2. Le théorème de la valeur finale permet d’écrire :  
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. E(p)=1/p. 

Le théorème de la valeur finale permet d’écrire : 
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6.3. E(p)=1/p2. Le théorème de la valeur finale permet d’écrire : 
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Question 7. Comparaison des deux modèles : on pose : TV = 1 ms   et   KC.KV = 250 s-1 



  3  
 

7.1. 
p10.81

1

)p(E

)p(X
)p(H

5−+
==  donc 

510.8

t

e1)t(x
−

−
−=  et s10.24t 5

%5r
−= . 

 

 

7.2. 1
0 s.rd3536 −=ω  et z = 0,14 soit   

285 p10.8p10.81

1

)p(E

)p(X
)p(H

−− ++
== . 

)tz1cos(
z1

e
1)t(x 2

0
2

tz 0

α−−ω
−

−=
ω−

 
2z1

z
arctanavec

−
=α soit )

4
t3536cos(e1)t(x t495 π−−= −  

non demandé ici 

La pseudo période est s10.8,1
z1

22
T

3

2

0

a

−=
−ω

π=
ω
π=  

 

La courbe, ci-dessus, permet décrire 20.t 0%5r ≈ω  donc s10.6,5t
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Les 3 dépassements successifs sont déterminés soit à partir de la courbe en annexe, soit par calcul : 

0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 
(ms) 

-0.2 

0.0

0.2

0.4

0.6

0.8

1.0

1.2

t 

x(t) (m)



  4  
 

%6464,0
z1

z
eD

2
1 ==










−
π−=  ; %26

z1

z3
eD

2
2 =










−
π−=  ; %11

z1

z5
eD

2
3 =










−
π−=

 

 

 
 

0.000 0.002 0.004 0.006 0.008 0.010 0.012

-0.2

0.0 

0.2 

0.4 

0.6 

0.8 

1.0 

1.2 

1.4 

1.6 

1.8 

t

x(t) (m) 

(s)


