Corrigé

‘ COMMANDE HYDRAULIQUE D’UN AIRBUS A380

' correcteur : i servovérin .
proportionnel ; : et charge
ImE & Q (p) P) —

E(.P)_’ Ko (p) » P) , Ko » G(p) »[N(p) > X(p)
[position f - 3 . [position
désirée] [écart g(t) en V] [débit g(t) en m%/s] [vitesse v(t) en m/s] réelle]

ImX(p) Ko
capteur de position
Question 1. Ko=50 V.m.
Question 2. v(t) :$ soit X(p) =%V(p) donc N(p) =%.

Question 3. ¢(p)=ImE(p) — ImX(p) = Kr.E(p) - Ko.X(p) = 0 soit Kr.E(p) = Ko.X(p) avec X(p) = E(p)

donc Ko = Kp = 50.

E(p) =ImE(p) —Im X(p) =K, E(p) K, X(p) =K.[ E(p) - X(p)]
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5.2. E(p)=1/p. Le théoreme de la valeur finale permet d’écrire :
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5.3. E(p) = 1/p% Le théoréme de la valeur finale permet d’écrire :
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5.4. D’apres la question 5.1.ona H(p) =
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La condition sur le temps de réponse se traduit par 7, =37 =
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6.2. D’apres la question
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Le théoréme de la valeur finale permet d’écrire :

E(p) . E(p)=1/p.

<15.107 soit K K, >4.

p(+T,p) 1 _ .. p(+T p)
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SOK.K,+p+T,p° p r-950K K, +p+T,p’

6.3. E(p)=1/p? Le théoréme de la valeur finale permet d’écrire :
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Question 7. Comparaison des deux modéles : onpose : Ty=1ms et Kc.Ky=250s"
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_
donc x(t)=1-e 8107 et t ., =24.107°s.
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T R SR 105,
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7.2.  w, =3536rds™" etz=0,14soit H(p) = X(p) - ~ R
E(p) 1+8.107°p+8.10°p
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x(t)=1- cos(w,V1-2z?t-a) avec a =arctan

z
V1-2° 1-2°

non demandé ici

soit x(t) =1-e™*®'cos(3536 t - 2

w

La courbe, ci-dessus, permet décrire t ., .00, =20 donc ¢, =5,6.107s

Les 3 dépassements successifs sont déterminés soit a partir de la courbe en annexe, soit par calcul :
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