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Systemes asservis échantillonnés: TD n°3

Ex.#1Considérons le systéme échantillonné représemtésseus :
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Avec :
Galp) = K , K>0. A est la période d’échantillonnadgs,  €3x la fonction de transfert
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du Blogueur d’Ordre Zéro (BOZ), donnée pBf;(p) =

1) Calculer la fonction de transfert échantillonkéd’asservissement.

2) Calculer I'erreur de position en régime permanen

3) Déterminer la valeur de K pour que le systéniessable en utilisant le critére de Jury.
Ex.#2 La fonction de transfert F(z) d'un systeme discest donnée sous la forme:
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F2) = m . D(z) est le polynbme caractéristique du systeme.
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Examiner la stabilité des systemes dont le polymoéaractéristique est :
D(z) = (z+ 15)(z+ 023)(z- 089)

D(z) = z2 - 05z- 05
D(2) = 23 + 2722 + 2262+ 06
D(2) = 2524 + 23 422 + 22 +1

Ex.#3 Calculer les erreurs statiques (de position, dendge et d’accélération) des
asservissements ayant les fonctions de transférbacie ouverte suivantes
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