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Une étude préalable nous a permis d’obtenir la FTBO de la chaine d’asservissement en position de la cylindrée, sur la base d’un schéma bloc à 

retour unitaire : 

 

 

  pp
GpH

125.011
)(


  

 

 

 

 



 

   CPGE – PT                                                                                                              Mr Pernot 

TD : réglage et correction des SLCI 

 

TD – SLCI : réglage et correction des SLCI                                                           page 3/4 

Voici le schéma bloc simplifié et la réponse temporelle à un échelon de position de 10mm. 

 

 

1.1. En observant la réponse temporelle (G=1), déterminer les performances du système. 

1.2. Tracer les diagrammes de Bode de H(p) pour G = 1. 

1.2. Calculer la valeur G1 du gain G qui correspond à une marge de phase de 45°. 

1.3  Calculer l'erreur statique de position du système(réglé avec le gain G1) en % de l’amplitude de l’échelon d’entrée. 

 

2. On veut annuler l'erreur statique de position du système (réglé avec le gain G1) à l'aide d'un correcteur de fonction de transfert : 
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2.1. Quel est ce correcteur ? Tracer l'allure du diagramme de Bode de ce correcteur. 

2.2. 1
ère

 méthode on place ce correcteur pour obtenir une marge de phase de 40°. 

Déterminer  et tracer le diagramme de Bode du système corrigé. 

2.3. 2
ème

 méthode : on place le correcteur sur la première pulsation de coupure du système (compensation d'un pôle), calculer alors 

le gain G2 pour obtenir une marge de phase de 40°. 

Tracer le nouveau diagramme de Bode du système corrigé. Comparer les deux méthodes. 
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