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*On trace la tangente au point d’inflexion | pour determiner
deux valeurs : T1 et T2 ( voir figure)

* Le gain statique est mesure directement par K=

‘Relever T1 et T2 en déduire I'ordre n en utilisant le tableau ci-
joint . Entre deux lignes du tableau, on choisit Ia valeur de n la
plus petite.

Déterminer la constante du temps T a partir du tableau: 12
T

Déterminer le retard Tt quand il existe a partir de la différence

entre la valeur de T1 mesurée et celle donnée par la colonne

du tableau. i
T2



*Determiner la constante du temps T a partir du

tableau :T—2

T
*Déterminer le retard t quand 1l existe a partir de la
différence entre la valeur de T1 mesurée et celle donnée

T

par la colonne T—l du tableau.
2



Tableau pour estimer 1’ordre, la constante de temps
et le retard du modele de Strejc (systeme autoreglant




Exemple d’application de la méthode de
Strejc

Soit le systeme de F.T :

100

H(s)=
(s+4)(s+3)(s+1)

Sa réponse indicielle (Au = U(t) =1)est sur la figure suivante
en trait plein bleu :



Tl

Réponse systeme
Modele de Strejc

Tangente au point d'inflexion




e Gain statique est mesure directement par la valeur
finale de la sortie : K=5=Ay/(Au =1).

*On trace la tangente au point d’inflexion I et on
mesure : T1 =0.27s et T2 =1.76s

T
*D’apres le tableau, avecT—1 =0.15, un ordre n=2

semble convenir. 2



[a constante de temps T est ¢valuee a partir de

T
Tzz 2.72 autableau. Cela donne T = 0.65s.
T

*D’apres le tableau le 0.28, ce qui donnerait une

valeur de T1 = 0.18. Or On mesure T1 =0.27s. On peut en
deduire le retard T = 0.27-0.18=0.09s

La méthode 1dentifie la réponse indicielle comme étant
proche de celle du systeme suivant :

e—0.09S

M) = > 1 0.659)°
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Amplitude

Step Response

-

Réponse systeme
Modele de Strejc i

Tangente au point d'inflexion

On peut noter la grande
ressemblance avec celle du
systeme de départ alors qu’on a
1dentifi¢ un deuxieme ordre avec
retard au lieu d’un troisieme
ordre.
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Exemple : procedeé naturellement stable : @‘us)ﬂ& WSLQ\Q»X@)
) »@—» -—>[ 1m &) ]rfl‘» €5 ka@_;
On prend le modéle de Strejc sans retard t = 0, il vient alors :
K : K
FTBO(s) = Kgr H(s) = Kg - = FTBO(jw) =Ky
(1+Ts)" (1+jTw)"

Donc lorsque on obtient le pompage on note K;-=Ky et on

mesure a partir de la période des oscillations ®=w_..=%%a

(w 21_[ 0osC
0SC— ~
TOSC

Krek
(A it

) ,on peut écrire : (o= T7)

il (g ) = i aretEn( W T =R




KEo =06
Le gain K est normalement /determiné par une réponse

indicielle en BO ou en BF/ La résolution des équations
donne l'ordre n et la constante du temps par :

1 1 |
KrcK =( g - tan(7t/n)
cos(m/n) 0
Si on prend le modele du Broida :
| o il —JjTWw
H (s)= D == FTBO (jw) = KR'Kfe ,
(1+ Ts) (1+jwT)
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