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La boucle d’asservissement en vitesse du motoréducteur se représente par le schéma bloc suivant : 

 

 

Q1. Déterminer le nom des composants de chaque bloc. Déterminer le gain de l’IHM. 

 

Q2. Déterminer l’expression de la FTBF du système ῼr(p) / ῼc(p). 

Nous allons maintenant détailler l’expression de H(p) du moteur seul. 

Les équations du moteur utilisé (courant continu) sont les suivantes (inductance L négligée) : 

 

 
 

Q3. En supposant les conditions initiales nulles (ce qui sera également supposé dans tout le sujet), exprimer ces équations dans  

        le domaine de Laplace et tracer le schéma bloc du moteur avec grandeurs et unités. 

 

Q4. Montrer que la FTBF du moteur, notée H(p)= ῼm(p) / U(p) peut s’écrire sous la forme d’un système du premier ordre dont 

        vous déterminerez l’expression littérales de ses paramètres que l’on notera Km et m . 

 

 

Pour la suite, on considère H(p) =  

Q5. Remplacer H(p) dans l’expression de la FTBF du système (Q2) et montrer que la FTBF du système peut aussi se mettre sous  

        la  forme d’un 1
er

 ordre dont vous donnerez l’expression de KBF et BF en fonction de Km, m, Kc, Kred. 
 
L’ordinateur du robot demande maintenant un échelon de vitesse angulaire wc(t) = wc0.u(t). 

 

Q6. Déterminer, en détaillant les étapes de votre raisonnement, l’expression de la réponse temporelle du système wr(t) à cet  

        échelon en fonction de KBF et BF. Tracer l’allure de wr(t) en plaçant les points caractéristiques (sans valeurs). 

 

 

 

Application numérique : 

 
On donne : Kred=0.5, Kc=3V/rad.s

-1
 et H(p) =               =   

 

 

 

 

IHM H(p) Kred 

Kc 

ῼc(p) ῼr(p) 

Uc(p) 

U(p) ῼm(p) 

Um(p) 

Km 

1+mp 

Km 

1+mp 

1 

1+0.05p 
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Q7. Déterminer l’expression numérique de la FTBF du système ῼr(p) / ῼc(p). 

 

Q8. En déduire le temps de réponse à 5% du système. Conclure quant à la capacité du robot à satisfaire la performance de 

        temps de réponse. 

 

Q9. En supposant que l’on applique un échelon unitaire de vitesse angulaire  wc0=1 rad/s, déterminer l’erreur statique du  

        système. Qu’en concluez-vous ? Quelle solution industrielle proposez-vous pour améliorer cette performance ? 

 

 

Le robot initialement immobile va bouger selon le déplacement xr(t) tel que                = R.wr(t) où R est le rayon de la roue du 

robot (constante). 

 

 

Q10. Déterminer Xr(p) en fonction de ῼr(p) et compléter le schéma bloc en rajoutant ce dernier élément. 

 

 

L’ordinateur conserve cette consigne de vitesse angulaire à wc0=1 rad/s-1. Le rayon de la roue est de 10cm. 

 

Q11. Déterminer le temps que met le robot à parcourir 1km, en négligeant la fonction exponentielle présente dans xr(t).  

          Conclure quant à la capacité du robot à satisfaire la performance de vitesse de déplacement et de distance parcourue. 
  

 

 

 

 
 

 

d xr(t) 

   dt 


