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CORRIGÉ 
Q1. Chaînes d’information et d’énergie du vérin : 

 
Q2. Schéma-bloc fonctionnel de l’asservissement en position du vérin : 

 
Remarque : l’intégrateur n’est pas un composant physique. Il apparaît sur le schéma bloc fonctionnel pour assurrer que la 
grandeur mesurée par le capteur soit l’angle m. 
Q3. Transformée de Laplace du modèle de connaissance du vérin : 

 
Q4. Fonction de transfert H1(p) et caractéristiques : 

 
 

Q5. Relation temporelle entre ωm(t) et θm(t). Expression de H2(p) : 

 
Q6. Expression de ωm(t) en fonction de i(t) et de Cr(t) en régime permanent :  

 
Q7. Valeurs de Cr et de fv : 
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Q8. Gain KVE du dispositif Vis/Ecrou  

 
 
Q9. Gain Kcap du codeur incrémental en points/radian : 

 
 
Q10. Gain KA pour que le système soit correctement asservi : 

 
 
Q11. Expression de Hp(p) et ses caractéristiques : 
D’après la relation de Black, 𝐻௣(𝑝) =

஽(௣)

ଵା஽(௣)ோ(௣)
  avec 𝐷(𝑝) = ஼௄೥௄

௣(ଵାఛ௣)
  et  𝑅(𝑝) = 1  (retour unitaire) 

 
 
Q12. Expression de Hr(p) et ses caractéristiques : 
En considérant Zc(p) = 0, le schéma bloc devient : 
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D’où 𝐻௥(𝑝) =
ு(௣).
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Q13. Définition de l’erreur dans le domaine temporel et dans le domaine de Laplace : 

𝑒௥(𝑡) = 𝑧௖(𝑡) − 𝑧(𝑡)
௅
→ 𝐸௥(𝑝) = 𝑍௖(𝑝) − 𝑍(𝑝) = 𝑍௖(𝑝) −

ൣ𝐾௣. 𝑍௖(𝑝) + 𝐾௥ . 𝐶௥(𝑝)൧
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Q14. Erreur statique s en mode poursuite : 

En mode poursuite, Cr = 0 donc 𝐸௥(𝑝) = 𝑍௖(𝑝) −
௄೛.௓೎(௣)

ଵା
మ഍

ഘబ
௣ା

భ

ഘబ
మ௣

మ
 

On cherche l’erreur statique, c’est à dire l’erreur en RP pour une consigne zc(t) de type échelon. Soit 𝑍௖(𝑝) =
௓೎బ

௣
. 

D’après le TVF, 𝜀௦ = lim
௧→ାஶ

𝑒௥(𝑡) = 𝑙𝑖𝑚
௣→଴

[𝑝. 𝐸௥(𝑝)] = 𝑙𝑖𝑚
௣→଴

൥𝑝. ൭1 −
௄೛
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௣
൩ = 𝑍௖଴(1 − 𝐾௣) 

Or Kp = 1 donc  s = 0 mm 

Le système est précis en mode poursuite.  

si 
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Q15. Valeur limite de C pour respecter le critère de précision en mode régulation : 
En mode régulation (zc = 0), d’après le TVF, l’erreur statique vaut : 

 
 
Q16. Valeur limite de C pour respecter le critère d’amortissement : 
Ici, on ne veut pas de dépassements, soit 𝜉 ≥ 1 
Soit 𝐶 ≤ 1,63ଶ 
Finalement 𝐶 ≤ 2,7 
 
Q17. Conclusion sur l’utilisation d’une correction proportionnelle : 
Les critères de dépassement et de précision imposent des intervalles de valeurs de C disjoints, il n’est donc 
pas possible de trouver une valeur de C qui permette de respecter toutes les exigences du cahier des 
charges.  
 
Q18. Validation des performances : 

 


