Sciences Industrielles de I'Ingénieur CPGE - Saint Stanislas - Nantes

Propriétés de la FTBO et performances de la FTBF

1- Simplification des schémas blocs
1.1- Objectif de la simplification

Lorsque I’on a un asservissement décrit par un schéma bloc, il souvent préférable de simplifier au
mieux ce schéma bloc afin de le réduire a une seule boucle avec un retour unitaire. Comme sur le schéma
bloc ci-dessous. Ce schéma bloc fait alors apparaitre :

< La fonction de transfert du correcteur en général notée : C(p)
< La fonction de transfert en amont de la perturbation. Ici notée : Hl(p)
< La fonction de transfert en aval de la perturbation. Ici notée : Hz(p)

P.(p)
Correcteur

E(p) €.(D) S(p)
— Clp) ~{H.p[™ H,(p)

!

La Fonction de Transfert en Boucle Ouverte :  F TBQ est la fonction de transfert de la sortie du

comparateur au retour a ce méme comparateur. Ici : FTBO(p) = 2_(([%) . Ici: C(p).Hi(p)-Ha(p).

La Fonction de Transfert en Boucle ouverte non corrigée :  FTBQOnc est la FTBO sans le
correcteur. C'est-a-dire la FTBO pour une fonction de transfert du correcteur C(p) = 1

L’objectif est cependant d’étudier ou de prévoir les performances de la Fonction de Transfert en

Boucle Fermée : FTBF qui sont celles de I’asservissement. Ici : FTBF(p) = ]2_((%)) .
FTBO

Bien sur la formule de Black permet d’établir que : FTBF = 1+ FTBO

Une maniere de prévoir les performances de la FTBF (ou de les modifier) est de calculer cette
FTBF en fonction des constantes du correcteur puis de prévoir (ou modifier) ses performances en fonction
de ces constantes. Cependant, cela limite beaucoup les possibilités et en fait impose quasiment a ne
choisir pour le correcteur qu’un seul parametre et a la condition que la FTBF soit une fonction de transfert
bien connue, soit en générale un premier ou un second ordre simple. Cette méthode limite donc les
possibilités de dimensionner un correcteur afin de répondre aux différents criteres du cahier des charges.

Une autre méthode, beaucoup plus performante consiste a établir les liens entre les propriétés de la
FTBO et les performances de la FTBF.

La FTBO étant uniquement le produit de la Fonction de Transfert du Correcteur et la FTBO non

corrigée : FTBO(p) = C(p). FTBONC(p) il sera beaucoup plus facile de prévoir (ou

modifier) les performances de la FTBF.
Ce cours a donc pour objectif de :

& Maitriser les techniques de simplification des schémas blocs.

& Etablir les liens entre les propriétés de la FTBO et les performances
de la FTBF et donc de ’asservissement

Nous verrons entre autre que toutes les performances d’un asservissement (ou au minimum les
valeurs approchées de celles-ci) peuvent étre prédites par les diagrammes de Bode de la FTBO.
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1.2- Exemple de simplification sur un cas classique de structure d’asservissement

Soit I’asservissement décrit par le schéma bloc ci-dessous :

Actionneur P.(p) |
Adaptateur Correcteur  Distributeur Y Transmission 1 ~ Transmission 2
E(p) E.p) L,(p) L,(p) L;(p) L,(p) S(p)
— AP -—@—» Clp) | A~ ‘@* As(p>—2—®—~ AT A@T (A
Capteur 1 A ( ) -
Ls(p) s\P

Ag(p)[=

1.2.1- Réduction de la boucle interne

L’objectif est ici de réduire le schéma bloc a uniquement deux blocs entres lesquels la perturbation
agit directement en venant s’additionner ou se soustraire. (ici se soustraire). On a donc :

PE(P)l Premier Schéma bloc Second Schéma bloc Pe(p)l
L,(p) L,(p) L;(p)
et [N e e N e — Lol @-pol>
1 Ay(p)
A- Méthode par modification du 1" schéma bloc pour aller vers le second :
Dans un 1™ temps on 1 .P@
déplace le comparateur qui A3(P)
est au centre de la boucle en L (p) L.(p)
amont de la boucle. @—»@—» A=A APy
,Le. schem\a' bloc est As(P) —
alors équivalent a :
P.(p)
Puis on déplace le P l
1 la chai
g;)rlézte:u bloc sur la chaine L,(p) o) e 1 N R . L3(p)>
- As(p) 3(P)-Ay(p)
Le schéma bloc est 1
alors équivalent a : Ap)|*—

On obtient donc :

B- Méthode par le principe de superposition :

Bi(p) = As(p) et

Le principe de superposition nous permet d’écrire : Ls(p) =

Pour le premier schéma bloc :

i (mj ) A;(p)-A4(p)
1p) = Li(p) Pp=0" 1 + A3(P)-A4(P)-A5(p)
B Li(p) _ _A4(p)
Ha(p) = (Pe(P) )Ll<p)=o 1+ As(p).-Ay(p)-As(p)
Dou: By(p) = A4(p)

1 + Az(p).Ay(p).As(p)

A4(p)
1 + A3(p).Ay(p).As(p)

B,(p) =

Hi(p).Li(p) + Ha(p).Pe(p) avec :

Pour le second schéma bloc :

L
Ho =22, =Bi(p)BxAp)

§2)
P.(p) )Ll(p)=0 == Ba(p)

Li:(p) 1
B0 {20} i = A

Ha(p) = (L_3p_

PSI - FTBO & FTBF.docx

page 2/11



Sciences Industrielles de I'Ingénieur CPGE - Saint Stanislas - Nantes

C- Méthode par la lecture du schéma bloc :

Le principe de superposition nous permet d’écrire : L3(p) = Hi(p).Li(p) + Ha(p).Pe(p) avec pour le
2" chéma bloc :  Hy(p) = Bi(p).B2(p) H,(p) = -By(p) et par lecture du 1" schéma bloc :

L3(p) = Ay(p).[ L2(p) = Pe(p) ] = Ay(p)-[ As(p).{L1(p) — As(p).La(p) } - Pc(p) ]
Ensuite par calcul :  Ls(p) = As(p)-As(p).Li(p) = Au(p)-As(p).As(p).Ls(p) — Au(p)-Pe(p)

Ly(p).[ 1 + As(p).As(p).As(p) | = As(p).As(p).Li(p) — As(p)-Pelp)

As(p)-A4(p) _ A4(p)
T+ Asp) A A 2P ™ T Axp).Axp) Asp)y <P

A4(p) _
1+ A3(p)-Ay(p)-As(p) Bi(p) = As(p)

Et donc : Li(p) =

D’ou par identification : B,(p) =

1.2.2- Retour unitaire

Reste ensuite a réduire le schéma bloc ci-dessous

Actionneur Pe(p) |

Adaptateur Correcteur  Distributeur Y Transmission 1 ~ Transmission 2
E(p) €.(p) L,(p) L;(p) L,(p) S(p)
— (AP Cp) AP (B[ B.p)[F— A [T AP

Capteur
Ly(p)
Ay(p)[=

On commence par déplacer le repiquage du capteur sur la réponse (tout a droite) on obtient alors :
Actionneur Pe(p)l

Adaptateur Correcteur Distributeur Transmission
E(p) E..(p) L,(p) L;(p) S(p)
—A® ——@—» Cp) | A= [B.p) [~ B,(p) [ |As(P)-Ar(P) =
Capteur
Ly(p) As(p)
-
As(p)
En général, la boucle de retour est un gain pur : 2—8&% = C* . Et on a un fonctionnement normale de
7
A
I’asservissement : €gc(p) = 0 pour S(p) = E(p) on obtient dans ce cas : Al(p) = A_SE%
7
Le schéma bloc de I’asservissement est alors équivalent au schéma bloc a retour unitaire :
P.(p)
Correcteur

. S
@,@ﬁ C(p) =|A1(p)-Az(p)-B1(p) *@" B,(p)-As(p).A7(p) (pl

!

1.2.3- Synthése

D’ou le schéma bloc avec un retour unitaire : Avec la FTBO de cet asservissement :

Pe(p)l Hgo(p) = C(p).H,(p).Hy(p)

. Les fonctions de transfert par rapport a la perturbation :

E(p) £.(p) S(p)
L= co ol @+mol™ o Enamont:  Fy(p) = C(p).Hy(p)
' & En aval : F,(p) = Hy(p)

Correcteur
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2- Propriétés de la FTBO et Précision de la FTBF

2.1- Cas d’un asservissement sans perturbation

Soit un asservissement sans perturbation modélisé par le ~ E(®) €.(p) S(p)
schéma bloc a retour unitaire ci-contre. ' F(p) >
Si la fonction de transfert F(p) qui est la fonction de
transfert en boucle ouverte est linéaire elle peut s'écrire sous sa

forme canonique :

N(p) et D(p) des polyndbmes en p
de coefficient constant égal a 1
D(p) =1 +by.p +...+4bgp°
N(p) =1 +aj.p +...+a,.p"

avee |

K
FTBO(p) =& . %%

& Kpo est le gain statique de la FTBO
& (o est la classe de la FTBO (Nombre d'intégrateurs de la FTBO)

On montre alors qu’on a pour la FTBF une erreur : €.¢(t) = thrrolc (e(t) — s(t)) qui varie suivant :
2
Echelon : e(t) = Rampe : €(t) = v.t Parabole : e(t) = a.t

< La classe (ou le nombre d’intégrateur) o de la FTBO et pour a = 0 le gain statique de la FTBO
Voir démonstrations. On retiendra le tableau synthétisant cela :

= Le type d’entrée :

Eerc(t) Ecart statique en fonction de I'entrée
Nbr d'intégrateur Echelon Rampe Parabole de
dans la FTBO se valeur Ey | de pente v | coefficient a
0 Eq 00 00
a= Ea
1+ KBO
A\
a=1 0 S 00
Kgo
2.a
a=2 0 0
Kzo

2.1- Cas d’un asservissement avec perturbation

Soit un asservissement avec P.(p)
perturbation modélisé par le schéma ¥

bloc a retour unitaire ci-contre. E(p) €.(p)
Si les fonctions de transfert Fl(P)

Fi(p) et Fi(p) sont linéaires elles
peuvent s'écrire : T

S(p)

F,(p)

Ni(p), Na(p), Di(p) et Da(p)
des polyndmes en p de
coefficient constant égale a 1

Na(p)

1( ) avece ©

“1 "Dy(p) " Da(p)

& K; est le gain statique en amont de la perturbation

& (, est le nombre d'intégrateurs en amont de la perturbation
& K, est le gain statique en aval de la perturbation

& (O, est le nombre d'intégrateurs en aval de la perturbation

Fi(p) = et:  Fap) =
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2.1.1- Erreur due a la perturbation

On montre alors qu’on a pour la FTBF une erreur due uniquement a la perturbation (Pour e(t) = 0) :
Eerp(t) = tlir{)l0 (0 = s(t)) qui varie suivant :

< Le type de perturbation : Echelon : pe(t) =Py (On n’étudiera que ce cas la)
< La classe (ou le nombre d’intégrateur) en amont (01) et en aval (0,) de la perturbation

& Les gains statiques en amont (K1) et en aval (K;) de la perturbation
Voir démonstrations. On retiendra le tableau synthétisant cela :

t) Nombre d'intégrateur en
Eerp aval de la perturbation
Nombre d'intégrateur en 0 =0 o0 =1
amont de la perturbation 2= 2=
o P.,.K, Pe
! 1+ K:.K, K,
o =1 0 0

Remarque :

Dans ce cours les cas ou la perturbation n’est pas une constante ne sont pas étudiés. Dans ces cas il
faut en revenir au calcul de la FTBF puis appliquer le théoreme de la valeur finale.

2.1.2- Erreur totale : due a ’entrée et a la perturbation

Considérons pour un asservissement :
< La consigne : e(t)
< La réponse due a la consigne seule : sc(t)
< La réponse due perturbation seule sp(t)
On a les erreurs dues a :

< 2 la consigne seule : Eerc = lim (e(t) = sc(t))
& ala perturbation seule :  €.p = thrglo( 0 - sp(t))

Ainsi que I’erreur totale due a la superposition de la consigne et de la perturbation :
€T = thrg (e(t) - S(t) )

Du principe de superposition on peut écrire : s(t) = sc(t) + sp(t)
Soit : €T = tlirgl0 (e(t) = (sc(t) +sp(t)))
Ou encore : €T = tlirgl0 (e() —sc(t)) + t11r£10( 0 —sp(t))

Du principe de superposition on en déduit donc que I’erreur totale due a la consigne et a la
perturbation s’écrit :

EerT = €erc + Eerp
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3- Condition graphique de stabilité : Critere du revers ou critere graphique
3.1- Diagrammes de Black

Le diagramme de Black d'une fonction de transfert est un diagramme permettant de présenter
l'analyse fréquentielle de la fonction de transfert. Il est hors programme en CPGE mais est intéressant
pour présenter le critere du revers. Il représente le lieu dans le plan de Black (Phase en Abscisse et
Gain dynamique en Ordonnée) des point A dont les abscisses et I'ordonnées sont définies par :

OA = ‘ arg(H(j.0) pour @ [ [0,+00] :

~ | 20.log(JH(j.w)|)
4.2- Critere du revers dans Black

On démontre, en utilisant le théoreme de
Cauchy dans le plan complexe (Hors programme GdBy STABLE GdB§ HSTABLE

L . .. Paint Lieu de (fi?;gﬁe Lieu de
en mathématiques en CPGE), que la condition  «itique la FTBO la FTBO
fondamentale vue précédemment se traduit par la . WF% _ i
regle suivante : o e o

Un systeme asservi linéaire (FTBF) est L Croissants
stable si la FTBO est stable et, dans le plan de :
Black, en décrivant le lieu de la FTBO pour des o _ o

. . . . Le mem ctré‘%(!]éjgsets:tiﬂrmte Le ?_omt i[t‘uque tegt atgg?.lche
pulsations w croissantes, on laisse le point T e e systeme st Instable
critique (—1) de coordonnées (-180,0) a droite
du lieu.

4.2- Critére du revers dans le diagramme de Bode
Le critere du revers dans Bode s'énonce de maniere simplifiée de la maniere suivante :

La FTBF est stable SI la FTBO est stable ET SI pour cette FTBO :

La phase est supérieure a —180° lorsque Gaspo(tygp) = 0 dB
le gain dynamique en décibel est nul a wygp Ppo(tygs) > — 180°
ET ET
Le gain dynamique en décibel est négatif Ppo(W1g9c) = — 180°
lorsque la phase est égale a —180° a w_;g- Gappo(t1s0°) < 0 dB
Lecture graphique sur le diagramme de Bode Marges de stabilité
GdB STABLE G dB gnggg INSTABLE GdB
) o -+=G>0
_/\/ 2150 —y_\ — N i
0 ! -
0 ; 0 ;\ © MaGrge de gain /_j!J
1 ., L g g : ;
¢° ¢° i
-—\ Diagramme de Black
0 0 5] Ma%g;
ysoed dePhasel N
s
-180°- [V P : S
@ < —180° < .
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4.3 -Marges de la FTBO et allure de la réponse temporelle de 1a FTBF

Les marges de gain et de phase sont des indicateurs de la stabilité. Il y a des liens entre ces deux
marges (déterminée sur la FTBO) et la réponse temporelle de la FTBF.

< Si une de ces deux marges (déterminées sur la FTBO) est négative alors la FTBF est instable

< Si la marge de phase (déterminée sur la FTBO) est trop faible la réponse temporelle de la FTBF
présentera un dépassement de la valeur finale important.

® Si la marge de gain (déterminée sur la FTBO) est trop faible la réponse temporelle de la FTBF
présentera une progression vers la valeur finale irréguliere.

140 _ _ . :
| —— . L - Marge de phase faible @~ ———
] ; . e Dépassement trop important :
S I A *\i/ ..... s P, E—— —
1 | 4 | | | | |
[ [ S—— I S . S N—— L — L — L —— E—
1 : 5 | i : : ' :
100- : T : \\‘Ji" l".l' : lu... u-:-- '--u...-e___-l
90 t--------- ez g T S b TR R o SEEEnt R
o — S . \ _________ ——
o I . o Marge de gain faible o
1 I : ; Progression irréguliére ;
I r 1 1 i i 1
60 [ B R L e L (R _r _____ T TR T | e L L L TR T R e B e L | B e L L L)
1 | o : : : i : :
R 5 i g R e e I e E R Lo
o h"‘"—- Marges de phaseet | I .
] ! de gain satisfaisantes | ! !
30 ------- A e AERREEETEE T S & e b
R o i
10+---- ) e Rt e  EEE TR R e e
0 | i | | | | |
0 05 1 1.5 2 25 3 3.5 4
La régularité de la réponse temporelle 100 T T
est difficile voir impossible a quantifier. 8 90 v a5 Dépassement en régime indiciel
. ] Pt o= et marge de phase en fonction
Le dépassement de la valeur finale Dg, < g Aomife e lamortissement
lui est mesurable. En revanche il est difficile & "0 a
d’établir un lien clair entre le dépassement @ Ag=15°
relatif Dg, de la réponse de la FTBF et la §' 60 AG=20°
marge de phase My déterminée sur la FTBO. 5 50 N ip=25°
Sauf pour le second ordre ou ce lien peut & 0 A¢=30°
étre établi. = ¥¢=35°
S 30 )\ -
2 o
On ne le démontrera pas mais Le =2 20 \
. . . [s% A¢=60°
graphe ci-contre donne une estimation de la £ 10 w
marge de phase en fonction du coefficient 0
0 0.2 0.4 0.6 0.8 1

d’amortissement et de la marge de phase.

Valeurs usuelles des marges de stabilité

Coefficient d'amortissement

Marges de gain : Souvent on prend une marge de phase comprise entre 40° et 75°

Marges de gain : Souvent on prend une marge de gain comprise entre 12dB et 20 dB.

Quoiqu’il en soit en concours les criteres de stabilité sur les marges de phase et de gain sont
systématiquement donnés par le cahier des charges.
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5- Condition fondamentale de stabilité : Critére algébrique
5.1- Définition de la stabilité

Un systeme dynamique est stable si a une entrée bornée sur [0,+x] il
répond par une sortie bornée sur [0,+x].

Remarque : Exemple de systeme instable
Un systéme est stable si la réponse libre du systeme tend &ft) s(t)
R TIIV I . . . . S . — >
vers z€ro a ’infini. La réponse libre étant la réponse a une entrée .
tendant vers 0 a 1'infini : Comme par exemple une impulsion telle . .
I'impulsion de Dirac. 0 0

Exemple de systéme stable

e(t) s(t) e(t) s(t)
O—> t (:) t 0 t 0 t

Etudier la réponse libre d’un systeme, revient a écarter le systeme de sa position d’équilibre (Par
exemple par une entrée de type impulsion et a analyser sa réponse. Ce systeme est :

@ Stable si il a tendance a revenir dans sa position d’équilibre.
< Instable si il a tendance a s’en écarter.
<& Juste stable ou oscillant si il ne revient pas dans sa position d’équilibre mais ne s’en écarte pas.

5.2- Equation caractéristique et poles d'un systeme linéaire

On a montré (voir cours sur la précision des Retour unitaire Retour non unitaire
asservissements) que tout asservissement avec un

. S E(p) +
fonctionnement normal peut se ramener a un X Hw)
schéma bloc a retour unitaire ou non unitaire. (voir -
schémas blocs ci-contre)

On en déduit que la fonction de transfert en boucle Kgo Ngo(p)

fermée de 1'asservissement : FTBF(p) peut s'écrire en fonction p® Dgo(p)
de la fonction de transfert en boucle ouverte : FTBO(p) : FIBF(p) = s Kso Ngo(p)
FTBE(p) = —1B2(p) p® Deo(p)

1 + FTBO(p) Soit -
o Kso Npo(p) Kgo.N
soitsiona: FTBO(p)=—"q« . FTBF(p) = Bo-Npo(p)
p Dso(p) ®) p*.Do(p) + Kpo.Npo(p)

Les poles de la FTBF sont les zéros de son dénominateur Dgg(p)

Soit les solutions complexes de 1'équation Dgp(p) =0
or: . Deo(p) + Kpo.Npo(p) =0 < 1+FTBO(p)=0 Donc :

Les poles de la FTBF sont les solutions complexes de
I’équation caractéristique de 1'asservissement :
1+FTBO(p)=0

Remarque : Pour un asservissement il n'y a pas de pdles nuls car il faudrait Kgp =0
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5.3- Réponse du systeme a une impulsion de Dirac : E

Soit une FTBF ayant des poles réels (ng poles simples ps, ny, poles multiples p,, de degré km) et n,
poles complexes conjugués : p. =a £ b.j.
On en déduit que le dénominateur D(p) de la FTBF s'écrit :

|_| (p — psi)- n (P = pm) ™. M [ (p—ai)+ b’ ]
Dgr(p) = = . L - '1=1 o
M |psi| . |Pmi|km1 . N |pci|

i=1 i=1 i=1

Dans ce cas la réponse du systeme a une impulsion de Dirac en entrée E(p) = 1 est : S(p) = Hgr(p)

On montre alors (C'est la décomposition en éléments simples) que pour N(p) = K cette fonction
symbolique de la sortie peut s'écrire sous la forme d'une somme :

o _Kij - Koi < Ksi
S = X + > m T 2
= et E o™ T 5 o a by
Par la transformée inverse de S(p) on obtient donc la réponse temporelle a une impulsion de Dirac :
kmi -1
m % t Pmit ™ K3 ait .
s) = 5 KpeP' + 5 Ky —————. ePmit 4 5 223 % gin(b,.t
( ) E] 1i i:zl 2i (kml _1)! izzl bl ( 1 )

Remarque : Dans le cas ou Npo(p) n'est pas une constante, on a une réponse similaire avec des
polyndmes en t en lieu et place des constantes Kj;, Ko et Ky;.

5.4- Condition fondamentale de stabilité

Le systeme est stable si pour une impulsion de Dirac la réponse s(t) — O pour t — oo. Il est donc
stable si les différentes valeurs des ps; , pmi €t a; sont négatives.

Donc un systeme linéaire est stable si tous les poles de sa fonction de
transfert en boucle fermée sont a partie réelle négative.

5.5- Comportement et position des poles de la FTBF dans le plan complexe

STABILITE = INSTABILITE Cas particulier 1 :

i Un systéme présentant un certain
T [ 2 WATABLE nombre de pdles complexes a partie
— = I’N réelle nulle est un systeme juste oscillant

i — Ast) n=1 R .
i (ou systeme marginalement stable ou

e ..
quasi-instable).

Igm STABLEL
4

. et T
i[2) STABLE ,j
% ET
£{l]  STABLE ‘/J

YV / 1=

Cas particulier 2 :

Un systéme « intégrateur pur »

BIMEEIBETABLE

S_[l:_ _ __I'i-'l
’q Ea H H =, | [430 WETABLE
it 5;:}: t
st} n=1 | |7
l IWSTARLE ©
LEGENDE
| (@) ptle de Hip)

pétes conjugués de HID] oy
N pecre du pode

( FTBF(p) = % ) est un systeme instable

car une entrée en échelon conduit a une
sortie en rampe.

La psendo-pulsation croit

Cependant en aucun cas il ne peut
s'agir de la FTBF d'un asservissement.

=

L'amortisserment cront |

-
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5.6- Modes de fonctionnement et poles dominants
On appelle mode de fonctionnement le comportement du systeme associée soit a un pdle réel soit a
une paire de pdles complexes conjugués. Les modes de comportement correspondent évidemment aux

différents termes de la réponse impulsionnelle du systeme dont la réponse est :
kmi -1
t

ng pSi't Ny plm.t ne ai.t .
= K. + Ky —/—F—. + Kj;. . ie
(0= 2 Kuer™ + 2 Ko i ppr© -+ Z Ko sin(bet

Pour un systeme stable (parties réelles des pdles négatives) plus les parties réelles sont proches de 0

plus la convergence due a I'amortissement est lente et donc plus le systétme a un comportement proche de
ces modes. Donc :

On appelle poles dominants de la fonction de transfert en boucle
fermée (FTBF) du systeme les poles les plus proches de 1'axe imaginaire.

5.7- Approximation du fonctionnement du systéme par les modes dominants

On appelle modes dominants les modes de fonctionnement associ€s aux poles dominants.
L'expression de la fonction de transfert peut donc étre approximée par une fonction de transfert dont
le dénominateur est défini par les seuls pdles dominants.

Donc si on a un systeme avec une FTBF avec un numérateur Kgr.Ngg(p), ng poles réels simples ps;
et n. poles complexes p.i = ai + b;.j a parties réelles négatives alors, elle s'écrit :

Kgr . Ngr(p) |'| |psi| . |'| (ai2 + biz)
FTBF(p) =— l=1nc i=1 ; ;
n@E-ps.n [(p_ai) + b; ]
i=1 i

=1

Cette fonction peut s'écrire sous sa forme canonique :

I<BF
FTBF(p) = 2 2
s P | ™ ({(p—-a) +b
nil+ - M 2. 3.2
. lpsil )~ ai +b;
i=1 i=1
Elle peut étre approximée par la fonction de transfert correspondant au mode dominant :
K . A . )
FTBF 4(p) = ——BE si on a un pole dominant réel p;
1+ 2
|pil
FTBF 4(p) = B sionaune paire de poles dominant a; + i.b;
(p - Zai) +2bi
a; + bi
Exemple :
. < . — 1
Soit un systtme dont la FTBFest:  Hgp(p) = 1+535.p + 1’775.p2 n 0’125.p3
Les poles de cette FTBF sont : p1=-10 p.=—4 p3;=-0,2
1

La FTBF peut alors étre approximée par : HBF(p) = m
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6- Rapidité de la FTBF et Pulsation de coupure de la FTBO
6.1- Temps d’établissement

Si la réponse temporelle présente un premier Exemples de réponses temporelles indicielle
maximum supérieur a S, ; C’est le cas lorsque la 12
marge de phase est inférieure a environ 80-90° 11
alors le temps d’établissement : ]

t. est la date a laquelle on a ce
premier maximum. A :

Si la réponse temporelle ne présente pas de ool 1770 Y ‘“ 7 l¢l¢l/$
maximum (Pas de dépassement de la valeur finale) Loy oA 2 oagT|0 rad/s
ou que le premier maximum est inférieure 3 So: A O oR>
C’est le cas lorsque la marge de phase est proche
ou sipérieure a 90° alors le temps d’établissement :

t. est le temps de réponse a 5%
te = ts%. 0 ;
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6.2- Regle empirique
En général on constate que I’on a la relation : t..0yq =3

Remarque cette regle est empirique et n’est pas vraiment précise. Elle permet cependant de choisir
une pulsation de coupure de la FTBO pour obtenir un temps de réponse a 5% de la FTBF.

7- Principe de la correction et exemples de correcteurs

1.1- Principes de la correction
Les trois qualités d'un asservissement sont : = La pl’éCiSiOIl

<~ La rapidité ou vélocité <+ La stabilité ou amortissement

GAIN

. ’1° A

Afin d'améliorer les performances de la Précision
FTBF on ins¢ére dans la FTBO un correcteur entre o
I'écart et la commande qui va donc modifier la  ° ]

FTBO, et notamment sa réponse fréquentielle. 20 | e

La modification des performances s'analyse _, N
donc assez simplement sur la modification des =% ;
lieux de Bode de la FTBO de la maniere suivante : P

@ Pour améliorer la précision il faut augmenter .
le gain dans le domaine des basses pulsations ¢ o Amoriissement

@ Pour améliorer la vélocité il faut augmenter » 7
la pulsation de coupure a 0 dB de la FTBO: -« P~

-240

wyap : Tirer la courbe de gain vers la droite. 100 : 10t : ’ 102

PULS.

& Pour avoir une bonne stabilité il faut augmenter 1'amortissement qui correspond aux marges de
phases M, et de gain Mg.

Il n'y a pas de contradiction entre les deux criteres de performance
que sont la précision et la rapidité. Mais ces criteres entrent en contraction
avec les criteres de stabilité.
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