Notes de cours des systemes asservis du 1 ordre

Systéeme du 1¢" ordre (1)

Systéme régi par I'équation differentielle
Ty(t)+ y (1) = Ku(t)

Fonction de transfert
Ti(t)+yv()=Ku(t) = sTY(s)+T(s)=KU(s)

B T : constante de temps
H(s)= £ K - gain statique
1+7Ts PE-IQ 1Sl
dle- A=—=
A=TT
Condition de stabilité - T =0
Exemple
i) R RCy()+y(H)=u(t) avec y(H)=V.(t)
A
u(r) C TI‘}(I} 1 _
His)= avec T =RC
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Réponse impulsionnelle
& Entrée - u(H) =4

® Réponse du systéme : hi(1) :?e T

e _ K. K K
# Tangente a l'origine : x(t) __FH? ( Pente __F)
La tangente a l'onigine coupe l'axe des tempsen =T
Feponse mpulsiomnelle
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Réponse indicielle
# Entrée : signal échelon u(r)=T(¢)

# Réponse du systéme

u() =T = U(s)==". On en déduit Y(s)= S[lf—:TS}

v =k(1-eT)=k(1-¢*)
# Valeur de la sortie en régime permanent
Vo =lmy(f)=K
f—3oa
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4 Tangente a l'origine
K K
x(r):?z ( Pente = — )

La tangente a l'ongine coupe lI'asymptote honizontale y=Ken¢t=T

Réponse indicielle (fin)

P éponse indicielle
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Tableau récapitulatif de I'évolution de la sortie

t T 2T 3r 5T -
v, - valeur de la

y(#) sortie en régime
'_F—(%} 63% | 87% | 95% | 99.4% | 100% | permanent




O Rapidité du systéme
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4 Temps de réponse ¢, du systéme

t = temps au bout duquel la réponse indicielle atteint 0.95y_
t, =3T

4 Temps de montée 7,
t,, = temps au bout duquel la réponse passe de 0.1y, a 0.9,

t =22T
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O Réponse a une rampe
% Entrée : signal rampe u(r) =v(t)
% Réponse du systeme

u(H)=v(t) = U(s):s%_ On en déduit :r(s):ﬁ]

yO)=K({t-T)+KTe T

% Remarques

= La réponse est la somme de deux termes : une fonction
exponentielle décroissante et une rampe retardée, de retard T

f
» Le terme KTe T =0 au bout de 3T = la sortie tend
asymptotiquement vers K(r—T)

» La pente a l'origine est nulle



Réponse a une rampe (fin)
Ev(n)
¥(1)
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» La sortie suit asymptotiquement la rampe Ev(r) avec un retard T’

= L'écart en régime permanent £ = Ex(r) - v(f) est appelé erreur de
trainage

Erreur de trainage : e = KT



