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Exercice 1

On consideére un systéme définit par la fonction de transfert discréete suivante :

Bz )=

B(s")  pas:
,4(;-‘) =055z

On définit les performances désirées en boucle fermée par le polynome :

Pe" ) =1 —lrS !:;" +0.7-"2

1. Préciser le principe, le domaine d'utilisation, les avantages et les inconvénients
de la régulation numeérique.

2. Rappeler le réle d'une action proportionnelle, mtegrale et dérivée dans une

boucle de régulatmn m?.w\‘a.g, ,;tgh;&ﬁ
3. Donner IE schétna g:le mmmandﬂ (atrur:tur&:RS‘I') bt dﬁtermmer la fonction de- _-'.:';

transfgrt en bouele;fermeeﬂﬂ 1‘ensernble : TEN, o




Exercice 2

On veut déterminer le type de la régulation présenté sur la figure 1.
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Figure 1. Principe d’une régulation,

On considére le systéme suivant -

A 10 LT W Rl T T e M

G(z) = <1
On suppose que le modgle de sys__t_éme.éumparfe une erreur sur le gain c'est-a-dire :
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1. Préciser le type de cette régulation. L5
2. Déterminer le régulateur IMC discret. Wi
o ;:ﬁ Etﬂdlﬁr las,l‘ablhté en fanctmn dela constante dEﬂlt;m:; SR .
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Exercice 1

On considere un systeme définit par la fonction de transfert discréte suivante

|
)= 21 )

0.85z"

A=) S1=0352"

On définit les performances désirées en boucle fermée par le polynéme :

Pz )=1-145z"+035z7

1. Préciser le principe et le réle d'un Bloquer d’ordre zéro (BOZ).
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6. Trouver la structure de commande RST donnée par La discrétisation d'un
régulateur PID continu donné par :

T
Cp)= K, | 14== PO/

La discrétisation est assurée en utilisant les approximations suivantes :
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Exercice 2

On veut proposer une solution au probléme de commande pour un systéme d'entrainement
electrique composé d’un moteur i courant continu 4 excitation séparée couplé  une charge,
comme illustré dans la figure 1.
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gure 1. Systéme dentrainement électrique




On donne les valeurs suivantes :

J=001kgm?*; f=0.02Nmsxd "; k,=02V.srd .
k,=01Vsrd ™ R=4Q : L=0.001 H

3-On vous donne la fonction de transfert échantillonnée de ce systéme:
G(z) = by +bz
(z+a)(z+a,)

Déterminer les régulateurs IMC discrets suivant la valeur de E?-
i

sachant que : |o;|< 1 et |er,| < 1.

4. Etudier la stabilité en fonction de la constante de filtre a.




