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Exercice 01 : (3 pts)

Soit un systéme asservis régit par I’équation aux différences suivantes :
y(k+2)+5y(k+1)+3y(k) =10u(k)
1- Déterminer la fonction de transfert du systéme

2- Le systéme est-il stable ?

Exercice 2 (8 pts)

Soit le systéme suivant :
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1. Montrer que G(z) = P irei: sachant que le systéme 4 commander a une fonction de transfert

I —_—
G(p) -—m etT, = 1s.

2. SiC(z) = K., Trouver la fonction de transfert en boucle fermée en fonction de K,
3. Ecrire I’équation caractéristique D(z)

4. Pour quelle valeurs de K, le systéme sera stable ? (Utiliser le critére de Jury).

5. Que vaut I’erreur de position.

N.B : pour les applications numériques, prendre deux chiffres aprés la virgule.



Exercice 3 (9 pts)

Une balle est posée sur une planche d’un angle a. Elle peut rouler sans frottement le long de cette

derniére.

L’inclinaison de la table est contralée par un levier attaché  un disque tournant (voir la figure). La balle

peut se mouvoir le long de Ia table sous I’effet de Ia pesanteur. Notre objectif est de contrdler la position

« 7 » de la balle sur la table.

m masse de la balle 0.11 Kg

R rayon de la balle 0.015 m
d offset bras du levier 0.03 2

G accélération gravitationnelle 9.8 m/s’
L longueur de la planche 1.0 m

J moment d’inertie de la balle ~ 9.99 x10°® Kgns’

. . p L d
L’équation du mouvement est donnée par : (;—2 + m) r=-mgt

1- Donner la fonction de transfert g—g% (conditions initiales nulles).

2- En vue de commander le systéme numériquement, dessiner le schéma bloc si le systéme est
précédé d’un échantillonneur et d’un bloqueur d’ordre zéro, avec T, = 0.02 s), déterminer la
fonction de transfert du systéme en boucle ouverte échantillonné. Le systéme est-il stable ?
Justifier votre réponse.

On réalise une boucle unitaire sur le systeme échantillonné en introduisant un gain « k » dans la chaine

directe.
3- Dessiner le schéma bloc du systéme asservis,

4-  En utilisant le critére de Jury, Est-ce que le gain « & » permet de stabiliser le systéme.

N.B : pour les applications numeriques, prendre deux chiffres apres la virgule.

NB : Touts les documents sont autorisé
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Exorale 2
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