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Fonctions de transferts et 
performances 

 

Exercice 1 : Fonctions de transfert - 1 
 
Déterminer sous forme canonique, les fonctions de transfert des systèmes modélisés par les 
équations différentielles ci-dessous. En déduire pour chacune le gain statique, la classe et l’ordre du 
système. On suppose que les conditions de Heaviside sont vérifiées (conditions initiales nulles). 
 

a. 𝑠(𝑡) = 8𝑒(𝑡) 

b. 5
ௗమ௦(௧)

ௗ௧మ
+ 4

ௗ௦(௧)

ௗ௧
+ 7𝑠(𝑡) = 3

ௗ௘(௧)

ௗ௧
+ 2𝑒(𝑡)  

c. 7
ௗయ௦(௧)

ௗ௧య
+ 3

ௗమ௦(௧)

ௗ௧మ
= 2

ௗమ௘(௧)

ௗ௧మ
+ 5𝑒(𝑡) 

d. 5
ௗమ௦(௧)

ௗ௧మ
+ 3

ௗ௦(௧)

ௗ௧
= 2𝑒(𝑡)  

e. 7
ௗ௦(௧)

ௗ௧
+ 3𝑠(𝑡) = 5𝑒(𝑡) 

 

Exercice 2 : Fonctions de transfert - 2 
 
Soit à résoudre en utilisant la transformée de Laplace, l’équation différentielle : 

a. ቐ

4 ∙ 𝑦̈(𝑡) + 6 ∙ 𝑦̇(𝑡) + 2 ∙ 𝑦(𝑡) = 1 ∙ 𝑢(𝑡)

𝑦̇(0) = 2

𝑦(0) = 0

 

b. ቐ
2 ∙ 𝑦̈(𝑡) + 4 ∙ 𝑦̇(𝑡) + 6 ∙ 𝑦(𝑡) = 𝑡 ∙ 𝑢(𝑡)

𝑦̇(0) = −1

𝑦(0) = 0

 

 

Exercice 3 : Précision 
 
On donne ci-dessous les fonctions de transfert en poursuite de quatre systèmes. On suppose les 
conditions de Heaviside vérifiées. La sortie commandée est une position en degré. 

a. 𝐻଴(𝑝) =
ଶ

଻∙௣మାଵଶ∙௣ା௕
 

b. 𝐻ଵ(𝑝) =
ଶ

௣యା଻∙௣మାଵଶ∙௣ା௕
 

c. 𝐻ଶ(𝑝) =
ଶ

௣∙(଻∙௣మାଵଶ∙௣ା௕)
 

d. 𝐻ଷ(𝑝) =
ଶ

௣యାହ∙௣మା଼∙௣ାହା௕
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Question 1 : Prévoir la performance de stabilité de chaque modèle. 
 
Question 2 : Prévoir la performance de précision de chaque modèle, pour 
une consigne en échelon d’amplitude 10°. 
 
Question 3 : Prévoir la performance de précision de chaque modèle, pour 
une consigne en rampe de pente de 2°.s-1. 

 

Exercice 4 : Stabilité 
 
On donne ci-dessous les fonctions de transfert de six systèmes. Prévoir la performance de stabilité 
de chaque modèle. 
 

a. 𝐻଴(𝑝) =
ଶ

(௣ାଵ)∙(௣ାଶ)
 

b. 𝐻ଵ(𝑝) =
ଶ

௣∙(௣ାଷ)∙(௣ାଶ)
 

c. 𝐻ଶ(𝑝) =
ଶ

(௣ାଵ)∙(௣మାସ)
 

d. 𝐻ଷ(𝑝) =
ଶ

(௣మାସ∙௣ାହ)∙(௣ାଶ)
 

e. 𝐻ସ(𝑝) =
ଶ

(௣ାଵ)∙(௣ିଵ)
 

f. 𝐻ହ(𝑝) =
ଶ

(௣మାଶ଴଴∙௣ାଵ଴଴ )∙(௣ାଵ)
 

 

Exercice 6 : Positionnement linéaire d’un robot 
 

 
Figure 3 : exemple de robot avec positionnement linéaire 

 
 Le positionnement linéaire d’un robot est modélisé par sa fonction de transfert en poursuite : 

𝑋(𝑝)

𝑋௖(𝑝)
=

90 ∙ 10ଷ

(100 + 𝑝) ∙ (1000 + 𝑝)
 

Avec :  
 xc(t) représente la consigne de position en mm suivant l’axe linéaire, 
 x(t) représente la position réelle du robot en mm suivant l’axe linéaire. 

 
Question 1 : Prévoir la performance de stabilité. 


