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B - Asservissement de l’inclinaison du fauteuil 
 
L’objet de notre étude se place sur l’asservissement en position d’un des vérins qui participe à 

l’inclinaison du fauteuil. Une étude préalable a permis de définir le modèle de connaissance de 

ce sous ensemble et d’en déduire la FTBO suivante, sachant que le système est à retour 

unitaire : 

 

1. Déterminer module et argument de H(jw) en fonction de w, les valeurs de w0 et wr  

2. Tracer le lieu de transfert asymptotique dans bode de cette fonction de tranfert.  

3. Evaluer graphiquement les marges de gain et phase. 

 

On place un correcteur proportionnel de gain Kp dans la chaine directe pour avoir une marge de phase de 50°. 

 

4. Déterminer la valeur de Kp. 
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