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COURS	
  

• Énoncer	les	théorèmes	aux	limites.	
	

• Quelles	sont	les	fonctions	de	transfert	d’un	premier	et	d’un	deuxième	ordre.	
	

EXERCICE	:	Pilote	automatique	de	voilier	

	

	
	

	
	

	

On considère ici Xext(p)=0
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COURS	
  

• Énoncer	les	théorèmes	aux	limites.	
	

• Quelles	sont	les	fonctions	de	transfert	d’un	premier	et	d’un	deuxième	ordre.	
	

EXERCICE	

Régulation de vitesse 
	

	
	6)	 Pour	 une	 consigne	 de	 vitesse	 en	 échelon	 d’amplitude	V0,	 déterminer	 si	 le	 système	est	

	 								précis.	
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COURS	
  

• Énoncer	les	théorèmes	aux	limites.	
	

• Quelles	sont	les	fonctions	de	transfert	d’un	premier	et	d’un	deuxième	ordre.	
	

EXERCICE	:	Axe	linéaire	de	machine	outil	

L’étude	porte	sur	un	axe	linéaire	que	l’on	peut	retrouver	sur	des	machines-outils	à	commande	numérique.	
On	donne	la	description	de	sa	chaîne	fonctionnelle	:	

	

	
-					d’un	capteur	qui	mesure	la	position	linéaire	du	chariot	x(t)	en	mm	et	en	informe	le	calculateur	avec	

	 						la	grandeur	umes(t)	en	V	;	

	
	

	
			Le	gain	du	transmetteur	vis-écrou	est	noté	KVE	en	mm/rad.	
			Le	gain	du	capteur	est	noté	Kcap	en	V/mm.	
	
On	suppose	que	toutes	les	conditions	initiales	sont	nulles	et	que	toutes	les	constantes	sont	positives.	
	
À	l’aide	de	la	description	ci-dessus,	réaliser	le	schéma	bloc	de	l’axe	linéaire	
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COURS	
  

• Énoncer	les	théorèmes	aux	limites.	
	

• Quelles	sont	les	fonctions	de	transfert	d’un	premier	et	d’un	deuxième	ordre.	
	

EXERCICE	

Asservissement de vitesse d’un télescope	
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COURS	
  

• Énoncer	les	théorèmes	aux	limites.	
	

• Quelles	sont	les	fonctions	de	transfert	d’un	premier	et	d’un	deuxième	ordre.	
	

EXERCICE	

 
Motorisation d’un axe vertical de radar 
 
La	parabole	(3)	est	en	rotation	par	rapport	au	carter	principal	(1)	
selon	l’axe	vertical	z’1.	Le	moteur	d’axe	(2)	est	associé	à	un	

réducteur	de	rapport	de	réduction	 (3/1)

(2/1)
r

ω
=

ω
.	

Les	équations	de	l’électricité	appliquées	au	moteur	à	
courant	continu	sont	:	

- u(t) R.i(t) e(t)= + 	où	u(t)	est	 la	 tension	d’induit	 (Volts),	
R	 la	résistance	de	ce	dernier	(Ohms),	 i(t)	 l’intensité	du	
courant	d’induit	(Ampères),	e(t)	la	force	électromotrice	
(Volts),	(on	néglige	l’inductance	de	l’induit).	

- e 2e(t) K . (t)= ω 	où	 2ω 	est	la	vitesse	de	rotation	de	l’axe	
moteur	 (rad/s)	 et	 Ke	 la	 constante	 de	 force	
électromotrice	(Volts)/(rad/s).	

- m cC (t) K .i(t)= 	où	Cm(t)	est	le	couple	moteur	(N.m)	et	Kc	
la	constante	de	couple	(N.m/A).	

Le	principe	fondamental	de	la	dynamique	appliqué	à	l’ensemble	de	solides	de	moment	d’inertie	
ramené	à	l’axe	moteur	J	(kg.m²)	donne	:	

- 2
m

d (t)C (t) J.
dt
ω

= .	

	
Questions	:	
	

1- A	partir	des	équations	précédentes,	après	transformation	de	Laplace,	compléter	les	différents	
blocs	du	schéma	de	la	figure	ci-dessous.	

- Indiquer,	pour	chacun	d’eux,	la	fonction	de	transfert,	
- Préciser,	entre	chaque	bloc,	la	variable	et	son	unité.	

	
	
	
	
	
	
	
	
	

2- Déterminer	la	fonction	de	transfert	du	moteur	 2
m

(p)H (p)
U(p)
Ω

= .	Préciser	son	ordre,	son	gain	

statique	et	sa	constante	de	temps.	
3- Déterminer	la	fonction	de	transfert	de	l’ensemble	moto-réducteur.	

U (Volts) 
Ωparabole 
(rad/s)  
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EXERCICE	:	Régulateur	de	vitesse							CORRIGÉ	
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EXERCICE	:	Pilote	automatique	de	voilier							CORRIGÉ	
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EXERCICE	:	Axe	linéaire	de	machine	outil								CORRIGÉ	
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EXERCICE	:	Asservissement	de	vitesse	d’un	télescope							CORRIGÉ	

	
!!" ! = !".!".!ℎ

(!! + !".!ℎ.!") .
1

1 + !. !
!"(!! + !".!ℎ.!") . !

	

	


