Sciences de I'ingénieur
1) Voici quelques réponses de systémes a une entrée en échelon et en rampe :
A
f consigng ye(t) consigne ye(t] D
consigne erreur § constante - .* — * :""|+I
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VRAI
a) Le systeme A posséde un gain égal a 1 a) [
b) Le systéme B posséde un gain supérieur a 1 b) [
c) Le systéme C posséde un gain supérieur a 1 c) [
d) Le systeme D posséde un gain égal a 1 d) [
2) Erreur statique mesurée sur un essai échelon:
VRAI
a) & (t) =lim_, (s(t) —e(t))
b) &5(t) =lim o (e(t) —s(t)) a) [
. b) 0
©) &,(t) =lim _, p-(e(t)=s(t)) C; :
d) & (t) =lim__, p-(E(p)-S(p)) d)
e) gs(t)zlimpao E(p)-S(p) e)
f) (@) =lim o p-(S(p)-E(p)) f) 0
g) Pour un échelon e(t)=A.u(t) : g) [l
&(t)=1-A-K
3) Erreur statique dans le cas d’'une réponse a un échelon unitaire :
VRAI
a) Pour un systéme du 2" ordre &,(t) =1- K a)l
b) Pour un systéme du 1% ordre &, (t) =1-K b)
c) Pour un systéme du 1% ordre &(t)=K -1 c) [
d) Pour un 1% ordre comme pour un 2" ordre d)
gs(t) =0 lorsque K=1 e
e) &(t) = IimpaO 1-H(p)
4) Transformation de Laplace, on donne I'équation réelle suivante :
6-y"()+3-y'(t)+2-y(t)-1=0 avec: y(0)=-1ety'(0)=2.
En passant cette équation dans le domaine de Laplace on obtient :
VRAI
a) Y(p) =  —
6-p2+3-p+2 a) [l
6-p-8
b) Y(p)=~—, b
6-p2+3-p+2
10-6- c) -
O Y(P)=— P
6-p2+3-p+2
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5) La réponse d'un 1° ordre a la rampe e(t) =t-u(t) estégale a:
VRAI

—t ~t

a) s(t):K-(l—e7—£-ef) a)
—t
b) s)=K-(t—-r+7-e7)

-t c) 0
c)s()=K-(1-e*)

b) (]

. . . 8
6) Fonction transfert : on donne la fonction transfert suivante : H(p) = 713
+3-p
VRAI
a) le systéme est du 1* ordre

b) Le gain statique est de 8 a) O
le gain stati td L b) &
¢) le gain statique es eg )0
d) la constante de temps est égale a : 1=1.5 d)

7) La fonction transfert H(p) de la question précédente est sollicité par une rampe du type : e(t)=2-t-u(t),
pour les conditions de Heavyside, la réponse symbolique S(p) est égale a:

VRAI
a) S(p) -5 b) S(p)—;
( 3 j ! p2-(2+3-p) )b
1+_-p|p
2
8 16- p2? c);d)0
c) S(p)=—3 , d) S(p)=(2+—;)
pz- (1+ —- pj P
2
8) On donne ci-dessous la réponse d’'un systéeme a un échelon unitaire.
f
/£
/
i
/
/
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/
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; /
/
/]
/
VRAI
a) Le régime est pseudo oscillatoire a)
b) Ce n’est pas la réponse d’un 1* ordre
c) Si le systéme est un second ordre alors le coefficient b) [
d’'amortissement est supérieur ou égal a 1 c)
d) Le gain statique du systéme est supérieur a 1 d)
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9) On donne ci-dessous la réponse d’'un systeme a un échelon unitaire :

VRAI
a) Le régime est pseudo oscillatoire a) [
b) Ce n’est pas une réponse d’un 1 ordre b) [
c) Si le systéme est un second ordre alors le coefficient c)[
d’'amortissement est supérieur ou égal a 1
d) Le gain statique du systéme est supérieur a 1 d) ]
10) La réponse d’'un systeme du second ordre est d’autant plus rapide que :

VRAI
a) Le coefficient d’amortissement est faible a)
b) Le gain K est important b) [
c) Le coefficient d'amortissement est égal & 0.7 c)[
d) La pulsation propre o, est grande d) [

400
p2+30- p+300

11) Soit la fonction transfert suivante : H(p) = . On sollicite ce systéme par un échelon unitaire

Courbe A . e(t)=1.u(t)

L

e(t)=1.u(t) 0s
oz I 2 ~ Courbe B
Uﬂ»@@a@@&v@@@cw@@&@eeﬂ’«w@@@@&é~ °
O 97T 0T o7 ot of 0 o7 0T 0 07 o7 ¥ o7 0T o7 of B 0T of o ot T FI LI P RAF TR RIS PLEL LR PRI
temps (s)
12 14
e(t)=1.u(t) w2
e(t)=1.u(t)
08 — — — — — — — = = — — o — — o —
Courbe C Courbe D
0° TEIFIPTPIF TP RFPIEL LIRSS o O° TEIFIPPIF TR L CTLL L RTLIE ™,
temps (s) temps (s)
VRAI
a) La courbe A correspond a la réponse attendue a) Ll
b) La courbe B correspond a la réponse attendue b) [
¢) La courbe C correspond a la réponse attendue c) [
d) La courbe D correspond a la réponse attendue d) o
Lycée Jacques Amyot ) qcm asserv

Auxerre 08/12/2006 Page 3 sur 6

!

BV 7




| Sciences de I'ingénieur |

12)
VRAI
a) La fonction transfert d'un systéme intégrateur peut se mettre sous la forme : a) [
k
H(p)="*
p
b) La fonction transfert H(p) :ﬁ peut-étre considérée comme un second ordre b) U
+7-p
c) La réponse d’'un second ordre avec a>1 a un échelon d’amplitude A est de la forme : c) "
1 -t -t
s(t)y=A-K-|1+ -{Tl-e“—rz-e”J
h—n
d) La réponse d’un second ordre avec a=1 & un échelon d’amplitude A est de la forme : d)
—t —t
s(t)=A-K {1—e 4 —l-e 4 J
T
e) La réponse d'un second ordre avec a<1 a un échelon d’amplitude A est de la forme : e) ]
—a-w,t
st)=A-K-[1-e V1@ .sin(con N1-a% -t+ (0)
13) Une structure en boucle fermée est définie ci-dessous :
S(p)
E(p) 2 +£ R 1 N
p 1+0.2-p
2 >
VRAI
2-p+1
a) FTBF(p)=
) ()= 02 o245 pi2 a)
b) |:'|'|3|:(p)=4'p—"'2 b) [
p-(1+0.2-p)
c)U
&) FTBF(p)=— 2P+
p-(1+0.2-p)-2
14)
VRAI
a) La structure ci-dessous est équivalente a la précédente :
E(p) 4-p+2 1 S(p) a) [l
> - —>
p-1+0.2-p) 2
b) 0
b) La FTBO de la structure de la question 13) est égale a : FTBO(p) = _ 2p+l )
p-(1+0.2-p)
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15) On modélise par le schéma bloc suivant un moteur a courant continu a aimant permanent ;

iCr(p)
U(p)
Hy(p) K ——>()—— Hay(p) o>

A 4

K. [«
VRAI
a) Le bloc dont la fonction transfert est H,(p) est appelé bloc « Elec. »
1 a) [
b) H,(p)= Tt
1 b) [
c) H =
) FulP) R+L-p o)l
d) La réponse du systeme a un échelon de tension est pseudo-périodique
guelles que soient les valeurs réelles de R, J, Let f d) 1
16)
VRAI

a) Les valeurs numériques des constantes suivantes sont compatibles pour le moteur
décrit par le schéma de la question précédente : K; =14.8 mN.m et a)

K, =1.55V/1000 tr/min

b) [
b) L'unité du paramétre J apparaissant a la question précédente est le Kg .m™
c) Lavaleurde J ne dépend que de l'inertie du rotor du moteur c)l
17) diagrammes de Bode :
VRAI
. . . 2.
a) Pour un premier ordre la pulsation de coupure se produit pour @, :T a) [
b) La courbe de gain pour un premier ordre passe par un point dont les b)
1
coordonnées sont :[—, 20-logK — 3)
T
c) Pour un premier ordre de type passe bas I'asymptote oblique posséde
une pente de -40 dB/dec c) U
d) Pour un premier ordre la courbe de phase a pour équation :
#w)=arctan(r - ») d) 0
e) Pour un premier ordre, il peut se produire une résonance d’amplitude pour
certaines valeurs de 7 e
18) diagrammes de Bode :
VRAI
a) Pour un deuxiéme ordre la pulsation de coupure se produit pour @, = o, a) [l
b) Tout comme pour un premier ordre de type passe bas I'asymptote b) [
horizontale d'un second ordre a pour équation : G(dB) = 20 log K
¢) L'amplitude maximum du diagramme de phase d’'un second ordre ne c) ]
dépasse pas 90°
d) [
d) Pour les systéemes du second ordre lorsque le coefficient )
d’amortissement est inférieur a 1 il se produit une résonance d’amplitude
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19)
[dB] ) [ Amplitude |

_//

r Phase

0.1 0.2 03 04 05 06 0708091 2 3

4 5 6 7 8 9

20 30 40 50 60 70 80 100

VRAI
a) Ces diagrammes correspondent a un filtre passe bas d’ordre 2 a) [
b) Le diagramme de gain fait apparaitre une résonance by
c) De maniere générale, lorsqu’il se produit une résonance, elle a lieu pour
une pulsation égale a la pulsation de coupure )
d) De maniére générale, plus le coefficient d’amortissement est petit plus
'amplitude de la résonance est élevée d)
20) On donne le systeme asservi suivant :
K
avec H =———etC(p)=K ~ _—
(p) 1710 p (p)=Kc s (p) Hip)
VRAI
K.-K a)ll
a) La FTBO est égale a: FTBO(p) = £ )
K., -K+1+10-p by
b) Le gain de FTBO(jw) est égal a:
K
G(dB) =20- |og(?CJ —20-logv1+100- @? o0
¢) Le gain de FTBO(jw) est égal a :
G(dB) =20-logK, +20-logK —20-log+/1+ j-100- »? d)
d) La phase de FTBO(jo) est égale a :
¢(w) = —arctan(10- w)
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