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=
𝐾0

(𝑝 − 𝑝1)(𝑝 − 𝑝2)(𝑝 − 𝑝2)

𝜏𝑑𝑜𝑚𝑖𝑛𝑎𝑛𝑡  ≫ 𝜏i
Re(𝑝𝑖) = −

1

𝜏𝑖

Pôle dominant = le + lent

« 𝒑𝒊 »  le + proche de l’axe Im

Valable si :   𝜏𝑑𝑜𝑚𝑖𝑛𝑎𝑛𝑡 ≥ 10 𝜏𝑖  ! ≈
𝐾0

(𝑝 − 𝑝𝑑𝑜𝑚𝑖𝑛𝑎𝑛𝑡)
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Imaginons le cas suivant :

𝑝2 et  𝑝2  sont les pôles 
dominants conjugués !

≈
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Cette réponse est suffisante car O 
est fixe dans le référentiel du bâti !

Ne surtout pas projeter dans 𝑹𝟎 !



➢ Savoir-Faire :  Tracé de la position associée à un trapèze de vitesse

ሶ𝛼(𝑡𝑟) = ω0

ሶ𝛼 > 0 
⟹ 𝛼 

Valeurs remarquables

Pentes aux jonctions

Allure de 𝛼(t) 

- 𝛼 parabole si ሶ𝛼 affine
- 𝛼 affine si ሶ𝛼 constant



➢ Savoir-Faire :  Réglage d’un correcteur à avance de phase

Objectif : Régler le correcteur (choix 𝐾𝑝, 𝑎, 𝜏) pour avoir M𝜑 = 60° 

𝜔0dB = 10 rad/s

Boucle ouverte corrigée
(retour unitaire)

Boucle ouverte non corrigée

Déplacement sommateur 
vers amont



Correcteur (choix 𝐾𝑝, 𝑎, 𝜏) utilisé pour « remonter » la phase et le 
gain du système non corrigé afin d’imposer M𝜑et 𝜔0dB souhaités !

On lit sur le système non corrigé :

Phase en 𝜔0dB visée : -180°

Gain en 𝜔0dB visée : -32 dB

Le correcteur doit donc faire :

+32 dB en ω = 10 rad/s 
afin d’imposer 𝜔0dB visée ! 

+60° en 𝜔0dB visée afin 
d’imposer 𝑀𝜑 visée !



Correcteur (choix 𝐾𝑝, 𝑎, 𝜏) utilisé pour « remonter » la phase et le 
gain du système non corrigé afin d’imposer M𝜑et 𝜔0dB souhaités !

M𝜑 ⟹ ϕ𝑚𝑎𝑥  = 60° ce qui impose « 𝑎 »

ϕ𝑚𝑎𝑥  en 𝜔max = 𝜔0dB ce qui impose « 𝜏 »

GdB(𝜔0dB)= 0 dB ⟹ 20log( 𝑎𝐾𝑝) = + 32 dB ce qui impose « 𝐾𝑝 »


	Diapositive 1
	Diapositive 2
	Diapositive 3
	Diapositive 4
	Diapositive 5
	Diapositive 6
	Diapositive 7
	Diapositive 8

