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On considére un systéme défini par la fonction de transfert discret suivante :

o it BlE)
H(z")= 1-0.606z"  A{z")

On définit les .pg;‘fblmances-désiréts en boucle fermée par le polynome :
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2. Calculer la commande numérique qu'on va I'implementer sur le caloulateur.
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xercice

On veut commander le procédé de régulation de pH représenté parla
figure suivante par un régulateur PID numérique de structure RST dont

les paramétres sont obtenus par la discrétisation d'un PID continu

doscuse PD2 et on a obtenu la réponse donnée par la figure suivante :
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De ce fait, On a apphque un échelon de commande unitaire sur la pompe
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2. Montrer que la discrétisation d’un régulateur PID continu donné par
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La discrétisation est assurée en utilisant les approximations suivantes :
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Permet de trouver la structure de commande RST donnée par :
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Préciser les expressions de r,, r,, 1, et s,.

23(2-0.5)(2+0.25)

3.Soit le systéme discret suivant : H(z)= (240.5)(=709)
z+0.5)(=z+0.

Déterminer le régulateur IMC.
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