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TP N°:04 Identification de modéles non paramétriques

1. Méthode de Strejc et Broida :

La figure 1 représente les réponses indicielles pour plusieurs jeux de paramétres.
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1.2 utiliser MATLAB pour représenter ces trois fonctions.
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2. Méthode de Ziegler-Nichols :
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Trouver les parametres du régulateur

PID en BO :
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2.1 Nous considérons les fonctions transferts suivantes :
1 1

s3+3.s24+3.s+1" s3+2.s2+s+1

Identifier les paramétres des régulateurs PID en BO et en BF avec MATLAB.

3. Conclusion
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