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Systemes asservis échantillonnés: Le corrigé dedérie de TD n°3

Ex.#1Considérons le systéme échantillonné représertésseus :

E(p) S(p)
R0 L Bop) Ga(P) -
e —F  A=1s st
Avec :
Galp) = K , K>0. A est la période d’échantillonnadgs,  €3x la fonction de transfert

p(p+1)

1-e?

du Blogueur d’Ordre Zéro (BOZ), donnée pBf;(p) =

Soit: G(p) = B (P)Ga (P)-
1) Calcul de la fonction de transfert échantillomié@ 'asservissement

Ona:Fz) =22 - _C@
' E(z) 1+G(2)

» Calcul de G(2)

Ga(p)
p

6@ = Z{Gp) = 27‘12{

- _ ~ “A B _A
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En remplagam par sa valeur, on obtient :
K(037z+ 026) _ K(037z+ 026)
22 -1.372+037 (2-1)(z-037)

G(z) =

La fonction de transfert en boucle fermée est :
Fo) = S2)_ G@ _ K (037z+ 026)
E@) 1+G(@) 22 +7(-137+ 037K)+ 037+ 026K




2) Calcul de I'erreur de position en régime pernmine

L’expression de I'erreur es&(z) = ﬂ
1+ G(2)
Erreur de position= E(z) = E—Ozl
Z_
£p(®) = lim 27 y=tim 221 _E@ _ Bo _ Eo _
z-1 Z z.1 z 1+G(z) 1+GQ) 1+

Remarque L'erreur statique de position est nulle car ladion de transfert en boucle
ouverte G(z) contient un intégrateur (un péle eh)z=

3) Détermination de la valeur de K pour que le &ayst soit stable en utilisant le critére de
Jury.

Le polynédme caractéristique (dénominateur de Fl@))asservissement est donné par:

D(2) = 22 + z(-137+ 037K) + 037+ 026K

Les coefficients de D(z) sontay = 1, a1 = -137+ 037K, ag = 037+ 026K

Selon le critéere de Jury, I'asservissement estestib

D(1)>0=0.63K>0=K>0

D(-1)>0=2.74- 0.11K>0=> K<24.9

|ag| <ap =] 037+ 026K| <1=> - 527 <K < 242

L’intersection des intervalles donne : 0<K<2.42

Donc le systeme est stable si : 0<K<2.42

Ex.#2Etude de la stabilité des systemes dont le polynéanactéristique est D(z).
1)D(2) = (z+ 15)(z+ 023)(z- 089)
Le systeme est stable si toutes les racines deso(d)de module inférieur a 1.

Les racines de D(z) (p0les du systéme) sent: —15,zo =-023 et z3 = .089

On constate que le module deest superieur a 1r—(1.5| >1), donc le systeme est instable.
2)D(z) = z° - 05z~ 05

Les racines de D(z) sornt; =1 etzy =-05.

Le systeme est dit juste oscillant (astable) aeauspble z

3)D(2) = 23 + 2722 + 2262+ 06

Ici, on utilise le critere de Jury (n=3)



Le systeme est stable si:

D(1)>0=D(1)=6.56>0

D(-1)<0=D(-1)=0.04, n’est pas négatif, donc le systemenssable.
ND(2) = 2524 + 28 + 22 + 22 +1 (n=4)

Selon le critere de Jury, le systéme est stable si:

D(1)>0= D(1)=7.5>0

D(-1)>0= D(-1)=1.5>0

Comme n=4, il y'a trois conditions supplémentagesrifier :

lag| <ay *)
lbg| >|b3|
Icol >|co| (%)

Avec:
ag = 25az=1ar =1a1 =249 =1
» Calcul des paramétredy, b,bs ,b3,c9,c1  etc .
Le calcul peut se faire en tracant le tableau dg du directement en utilisant les expressions
ci-dessous :

ag an-k

b, =
kan akg

etck =
bn-1 bk

bo bn—l—k‘

Dou :
bg =-525,b1 =-05,by =-15,b3 =-4
co =115625,¢1 = —-3375,co = 5875

Les conditions (*), (**) et (***) sont satisfaiteglonc le systéme est stable.

Ex.#3 Calcul des erreurs statigues (de position, de agmnet d'accélération) des
asservissements ayant les fonctions de transfdrbacie ouverte suivantes

E(2)
1+ G(2)

L’expression de l'erreur es&(z) =

L’erreur statique (I'erreur en régime permanent) lasvaleur deg(k) quand k tend vers
P'infini:

g(0) = lim g(k)= lim ZT_le(z)
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