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Diagramme de Bode de la fonction de transfert en boucle ouverte pour K; = 100
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temps (s)

Réponse temporelle de la fonction de transfert en boucle fermée pour un échelon de 10 cm et

K; =100

Temps de réponse a 5 %

Amplitude du premier dépassement

Erreur statique

Marge de phase

Marge de gain

DR 1 — Performance de ’asservissement avec correction PI et K; = 100

Question 23
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temps (s)

Réponse temporelle de la fonction de transfert en boucle fermée pour un échelon de 10 cm

avec le réglage Kinax
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Temps de réponse a 5 %

Amplitude du premier dépassement

Erreur statique

Conclusion :

= Kimax

DR 2 — Performance de ’asservissement avec correction PI et K;

Question 26
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DR 3 — Réponse fréquentielle de B(jw)
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Question 27

Systeme
souhaité

Systéme
simulé

« requirement »

Déplacement de I'outil

ld=« 1 »

Text= « positionner I'outil en
minimisant I'effet d'une
perturbation périodique »
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Performances simulées : au bout de 2 s le mait
impose un déplacement de 1 cm
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Performances mesurées : au bout de 5 s le ma
impose un déplacement de 1 cm

DR 4 — Syntheése
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