SCLI Eléments de correction du TD13 PCSI 2018-2019

Corrigé ex2 : Enceinte chauffante

Question 1 :
Equation temporelle Transformée de Laplace Fonction de transfert
Q
Vanne q(t):Kvan U"(t) Q(p):Kuan ‘I(P) ﬂ: van
a(p)
. dB,p(t) (S ()] Kech
Echangeur | Opep (t)+ Toeh '% =Keep - alt) | Oeep (p)+ Techpe)ech(p) = Kecha(p) ZZC(,D) = 1+ ::ch p
de(t) O(p) Kenc
Enceinte ot)+t,,.——=K_,.6_,(t) O(P) + TopeP OP) =Kene @ech(p) =
enc dt enc “ech enc enc —ec eech (_D} 1+ Tonc P
Question 2 :
a (¢
(p) Q(p) [ ©OcanlP) Kope (p)
= rd
en rad en m?fs 1t TechP en® 1+ Tench en”®
Vanne Echangeur Enceinte
Question 3 :
adr) [ udp) =(p) Uy(p) P Unlp) K, a(p) . ale) [ K, eemtp;| Kone Ofr)
) 1+ Tenc > chm
en” - enV g enV, ' enV (1+tmp)p en rad’ en m’/s’ ¥ TechP en” 1% Tench e’n °
Interface Correcteur Hacheur Moteur électrique Vanne Echangeur Enceinte
Homme-Machine
Chafne d’énergie-puissance
Upes(p)
v
en Keap p2
. ) . Capteur
Chaine d'information
Question 4 :
K. K | K
MK[ . ]K[ < ]
O(p) _ (1+‘Cmp}p -1+te‘7hp W —K KyKmKyanKechKenc
“Neap” ; “Neap”
O.(p) 1+WKU Km Ky Koeh Kene Kegp (1+Tmp}p(1+Techp)JrKvaKvanKechKencKmp
T (A+T,p)p 1+1,000 | 1£357p
O(p) _ KcapKvaKvanKechKenc . O(p) _ 1
OC [,U) p+ te'chp2 Ty pZ + rmrechp3 + Kva KvonKechKencKmp G)c (P, 1+ ! p+ Tm * Tech 2 + Tmech p3
Ky KnKvanKecn KencKcap KoK mKyvanKechKenc Kmp Ky KnKyanKecnK, encKmp

Question 5 :
Stabilité : tous les coefficients du polyndme caractéristique d’ordre 3 sont de méme signe. Ce sera stable si :
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Précision : 3*™ ordre de gain statique K=1, avec entrée et sortie de méme nature, donc le modéle asservi est précis lorsqu’il
est soumis a un echelon (si bien entendu il vérifie les conditions de stabilité précedentes...).

Corrigeé fin ex3 : Systéme de correction de portée d’un phare
Question 5 :

M(p) = — k=22 _ 300
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On peut identifier T & 63% de w(co) (soit 189 rad/s) ce qui donne environ T = 0,05 s, d’ou :

M) 300
P)=1%0,05p
Question 6 :
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Petite remarque : La fonction de transfert que 1’on vient de trouver ne correspond pas tout a fait a celle
donner dans la suite du fait que I’on a considéré 8(p) et B(p) en degré plutdt qu’en radian. Par la suite
on utilisera la fonction de transfert proposé.

Question 7 : e(p) = K. B(p) — Kpos-0(p)

L’erreur est nulle lorsque S (p) = 0(p) si K, = Kpos puisque ’on obtient &(p) = Kpos(ﬁ () —6(p))

Question 8 :
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Question 9 : Si I’on soumis le systéme a un échelon, on a alors e,q, () = |1 — K| = 0%

Question 10 : Pour minimiser le temps de réponse, il faut imposer une valeur de A. K, permettant d’avoir
un coefficient d’amortissement z = 0,69 (voir abaque). En vue de la forme canonique de la fonction de
transfert,ona:

1 50 3. Kpos-A
wi  Kpos-A.3 50

2z 1000 500 |3.Kpos:d _ o 1 41
—_—_——— Z = = =
®o  Kpos-A.3 3.Kpos. Ay 50 3.50.Kpos. A [Kpos. A

Si I’on veut avoir z = 0,69 alors
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En utilisant I’abaque donnant le temps de réponse réduit en fonction du facteur d’amortissement, on a :
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