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H Ky

H(p) =

(1+17.p) (1 BEDE f)z(P—Pﬂ(p—pz)(p—p_z)

,

Pole dominant = le + lent

Tdominant Ti
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» COURS : Notion de poles dominants

H(p) = o

(1+%m(1+€p+w)
0

—> p, et p, sont les poles
dominants conjugués !

> H(p) ~

H,

28 p
(1+ p+w0)

-4ALOO

Imaginons le cas suivant:
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Synthese du DS n°3

» COURS : Définition du vecteur position

~

J

On appelle vecteur position du point P Iau sein du repere thout vecteur 07 construit a partir
d’un point fixe O dans le repére R.
\_
Q 3. Déterminer I’expression du vecteur position du centre W du wafer, Iobservé dans le référentiel du béitil
S— - — N ' =
7o 7 o OW = OR +AK + By = Raw ¢ Ray + d e
A 0 2 a 3 s .
O = 2 i ” —> Cett.e reponse es,t s;:uffls.ante canr O
0, est fixe dans le réferentiel du bati!
O =

Ne surtout pas projeter dans R !



» Savoir-Faire : Tracé de la position associée a un trapéze de vitesse
Ad(t) I '

T5/1)| ittt :

& Attention

t
1. =) Valeurs remarquables

- - ¢, @) Pentes aux jonctions

=) Allure de a(t)

' -« parabole si a affine
= a )/ -« affine si @ constant

- - — — —

' I
— . : : >




» Savoir-Faire : Réglage d’un correcteur a avance de phase

ou K

capt

Hy(p)

= K

adapt

a(p)

Déplacement sommateur Coner(P) H (p)
vers amont a
o.(p
— ¥ Kadapr C(p’) 7 Kw
Kcapf h

:> HBO(p) — Kaa’aprc(p)Ksqu(p)'

==> Hyy(p) = Ky, Koo H, (D).

Objectif : Régler le correcteur (choix K, a, T) pour avoir {

Boucle ouverte corrigee
(retour unitaire)

Boucle ouverte non corrigée

M, = 60°

wogg = 10 rad/s



|:> Correcteur (choix K, a, ) utilisé pour « remonter » la phase et le
gain du systeme non corrige afin d’imposer M et w,qg souhaités !

Diagrammes de Bode de K, , K, H,(p)

20 On lit sur le systeme non corrige :
0
2w —)> Phase en wyqg Visée : -180°
8 ol T 111 ] ]
N T =» Gainen wyyg visée :-32dB
_8{]0— C 10° 10!
) oot ey Le correcteur doit donc faire :
15 =) 160°en wyq4p visée afin
v o d’imposer M, visee !
o
_135 —> +32dBen w = 10rad/s
~180 afin d’imposer wyyg viséee !

10— 109 101 102



|:> Correcteur (choix K, a, ) utilisé pour « remonter » la phase et le
gain du systeme non corrige afin d’imposer M et w,qg souhaités !

Allure des diagrammes de Bode de C(p)

2010g(@Ky) -=—-=======mmmmm e e e e e e L
pente de — 20 dB/decades i/

2 11) (0177 40 ) R S S S S A S S S ——— ¢

20log(K,) - — . ——1

DN

brer = 212 (C@,,)) el quein@,,) = 2=2) | |
|

! o

]

:> M(p — ¢max =60°ce CIUi impose «(»
|:> Dmax €N Wmax = Wodp C€ qUI IMmpose « T »

|:> Gag(wogg)=0dB = 2010g(\/EKp) = + 32 dB ce quiimpose « K, »
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