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Point d'inflexion



• Le gain statique est mesuré directement par K=

•On trace la tangente au point d’inflexion I pour déterminer

deux valeurs : T1 et T2  ( voir figure)

•Relever T1 et T2 en déduire l’ordre n en utilisant le tableau ci-

joint . Entre deux lignes du tableau, on choisit la valeur de n la

plus petite.

•Déterminer la constante du temps T à partir  du  tableau :

•Déterminer le retard W quand il existe à partir de la différence

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

du tableau.
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•Déterminer la constante du temps T à partir  du

tableau :

•Déterminer le retard Ĳ quand il existe à partir de la

différence entre la valeur de T1 mesurée et celle donnée

par la colonne      du tableau.
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0

0.1

0.22

0.32

0.41

0.49

1

2.72

3.7

4.46

5.12

5.70

0

0.28

0.8

1.42

2.10

2.81
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Tableau pour estimer l’ordre, la constante de temps

et le retard du modèle de Strejc (système autoréglant
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Exemple d’application de la méthode de

Strejc
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Soit le système de F.T :

Sa réponse indicielle ('u = U(t) =1)est sur la figure suivante

en trait plein bleu :



Dr.M.Rabi

T2

T1

T1=0.27 s

T2=1.76 s

I
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•Le Gain statique est mesuré directement par la valeur

finale de la sortie : K=5='y/('u =1).

•On trace la tangente au point d’inflexion I et on

mesure : T1 =0.27s et T2  =1.76s

•D’après le tableau, avec    = 0.15, un ordre n=2

semble convenir. 2

1

T
T



•La constante de temps T est évaluée à partir de

= 2.72    au tableau. Cela donne T = 0.65s.

•D’après le tableau ,       = 0.28, ce qui donnerait une

valeur de T1 = 0.18. Or On mesure T1 =0.27s. On peut en

déduire le retard Ĳ = 0.27-0.18=0.09s
La méthode identifie la réponse indicielle comme étant

proche de celle du système suivant :
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T2

T1

I

On peut noter la grande

ressemblance avec celle  du

système de départ alors qu’on a

identifié un deuxième ordre avec

retard au lieu d’un troisième

ordre.
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Exemple : procédé naturellement stable : (ousk \,Y\,cJo__\,;Q;.�é:) 

r(I') � t ®�t \-1.(S)_ i:r-� Ü') kE;, �� ➔

On prend le modèle de Strejc sans retard � = 0 , il vient alors : 

K . ·K 
F1'BO(S·) KR_Hi(s)=KR · · 

_ 
⇒FTBO(jw) · KR · n· ·· (1 + Ts)

11 ;• , (l + jTw) 

Donc lorsque on obtient le pompage on note K
R
c=K

R 
et on 

mesure à partir de la période des oscillations 
211 

(Wosc = 

t, ) ,on peut écrire : (Tosc= 11') 
ose 

co=co ·:. wa...­osc 
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k&:, �ot�) 

Le gain K est normalement !déterminé par une réponse 
indicielle en BO ou en BF! La résolution des équations 
donne l'ordre n et la constante du temps par : 

1 
T ==--.. tan(n/n) 

OJosc 

Si on prend le modèle du Broïda : 

, · -TS - . · ,.:...JrUtJ

M (J) = K.e ·. � Fil%) ÙU!J� = KR .K'.e.. . .
. (1 + 'I:s ) . . ·. '. . · .· (1_ � j w 1) 

T=- � �Re.: k)�- :i 
1 
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