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Q1:

Pivot glissante (BC @ Pivot(C,Z,)

— s —s — — . . .
Q2: VD,S{O = VA|5/0 + DA AQS[D =—H.Xgs Nzyg = Hﬁy,;
=0

Q3: {Vip}= {9@ car 5/0 pivot A, z,

A

{Vg/o} _ B{ﬁ-ﬁzo}

car 3/0 pivot B, z,

Vasa} = {v [;7,} car 4/3 p. glissant BC Vssa} = {(9 _f)'z"} car 5/4 pivot C, z,
Y ] -

c

Q4 : Ecriture de la fermeture cinématique en C :
AVeod = Vo) + (Vasa} + AVayo}

Détails du calcul des vecteurs vitesses en C :

— —s —s — . .o .
® VG,S{GZVA,S/E}—’_CAAQS/GZ_C-XSAH-Z():C-Q-})S
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— —>0 " * - 5 = 3 =
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B3/0
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S 09 15 (2R
c C.a.?g c 6 c V. V3 c —11)@1_.'}3
D’ou : c.8 Y = v.Y, — A.[ %,, soit le résultat en projetant sur y, :

v=rc.0.(Ys.93) = c.0.cos(8 — B)
Vs-r3J
cos(8—8)

_— — = —

Q5: 0B + BC + CA+ A0, = 0, soit :

En projection respectivement sur x, et sur y, :
{b —A.sinff—c.cos8 =0 {R.sinﬁ =b—ccosé@

Acosff—c.sinf—a=0 "|d.cosff=a+csind d'od

tanf =

Ys o

b—c.cos 8

a+c.sinf

b.% + Ay —C.¥s —a.yo =0
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Q6 :

Q7:

Hy(p) =

Qu(p) _

k

Ri.(u1+J1.p) __ k

k

k2+R1.M1

Ucp)

shéma bloc « classique » :

On considere que U, =0, et on regroupe C, et Cy,

On peut remplacer le sommateur par
un bloc -1 car I'entrée + est nulle

Ce qui se présente sous forme « classique » :

D’ou la fonction de transfert ou transmittance en boucle fermée demandée :

1+

k? "~ K2Z4+Ry.(u +]1D)

R1.(u1+J1.p)

On peut « progressivement » se ramener a un

1+ R1.J1

k2+Rq.u1

p

u+Jp

On sort le moins (il se retrouve devant
(Cp+Cs1) et on intégre le -1 dans le sommateur

pour retrouver une forme classique

1 Ry
Qu(p) _ (1 +/1:p) _ R, _ k*+ Ry
—(Cp + Cs1) k? k? +Ry.(uy +J1.0) Ri.Ji
1 14—
+ Ry.(uy +J1.p) k% +Ry.py P
Ry
Qu(p) k2 +R;.
Hl(p) = = - R }’ul
(CP + C51) 1 + 1-J1 p
k*2+ Ry’

v

v

v
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Q8 : Mise sous forme canonique de la fonction sans retard G(p) = —= = — = >
0. p°+3,24p+3.24 p
1+p+-—
1,8
On identifie donc un second ordre de [gain unitaire ], de pulsation propre |@, = 1,8 rad.s™| de facteur
d’amortissement tel que i—z =1, soitz=0,9 .
Q9 : Avec I’abaque et la valeur de z, on trouve : =
Trr = Trsop- o = 4 - A
Ty = = = 2,22 3 y4
5% _0)0_1,8_ aes s 50
‘f’:‘. 20 /
3w ki ba
Q10 : . R
&= ﬁref -p= ﬁref- a- HBF(p)) Ou encore . = i
.Bref !
= — &. H = i
¢ Bref & o (p) (1 + HBO(p) 001 003005 000 03 05 2 345710 20 40 60 100

Th. Valeur finale :

lim &5(t) = L‘i% p-&s(p) = Ilolgr(l) P 1-

Q11 : Allure de la réponse temporelle :

1+p+

0, 1

1,82
L'écart statique est bien nul quel que soit 'angle de consigne, le systéme est précis en position

Coefficient d'amortisse

-Tangente a l'origine nulle car 2" ordre

-Quasiment pas de dépassement car z=0,9
-Erreur statique nulle donc tangente horizontale a 10°

-Tr5%=2,22s donc la courbe passe par le point (2,22 9,5)

Angle Téta S (deg) (15%=2.24s | 11=4.01s - D1=0.08476%)

nent du second ordre

) tE%=224s
-
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Th. Valeur finale avec une entrée rampe :
2
p
| | 0 1 o1 [(Ltptygl
lim &,(t) =limp.&(p) =limp.—.| 1 ————— | = lim—. —
t—oo p—0 p—0 p 1+p+p_ p—)Op 1+p+p
1,82 1,82
1+ 1’;2
lim &,(t) =limp.&(p) =lim0,1.| ——————- | = 0,1rad
t—>oo p—0 p—0 p
1+p+

1,8°



