
Eléments de Correction  A_Roux 

TD – Caméra de poursuite 
 

POINT METHODE :  
 

• Détermination graphique des coefficients d’un premier ordre (Q4) : 

𝐾 =
𝑠∞

𝑒0
  

𝜏 → 𝑡5% ≃ 3. 𝜏 

𝑜𝑢  

𝜏 → 𝐴𝑏𝑠𝑐𝑖𝑠𝑠𝑒 𝑑𝑢 𝑝𝑜𝑖𝑛𝑡 𝑑′𝑖𝑛𝑡𝑒𝑟𝑠𝑒𝑐𝑡𝑖𝑜𝑛 𝑒𝑛𝑡𝑟𝑒 𝑙𝑎 𝑡𝑎𝑛𝑔𝑒𝑛𝑡 à 𝑙′𝑜𝑟𝑖𝑔𝑖𝑛𝑒 𝑒𝑡 𝑙′𝑎𝑠𝑦𝑚𝑝𝑡𝑜𝑡𝑒 𝑠∞  

 

• FTBF (Q6/Q9) : 

 

 
 

• Calcul de l’erreur (Q8/Q11) :  

𝜺𝒔 = 𝐥𝐢𝐦
𝒕→∞

(𝒔(𝒕) − 𝒆(𝒕))  

 

 
 

 

• Décomposition en Eléments Simples (DES) (Q13) : 

 

𝑆(𝑝) =
𝐾

(1+𝜏1𝑝)(1+𝜏2𝑝)
.

1

𝑝
  → 𝑆(𝑝) =

𝐴

𝑝
+

𝐵

1+𝜏1𝑝
+

𝐶

1+𝜏2𝑝
 

Détermination de A, B et C puis  𝑠(𝑡) = (𝐴 +
𝐵

𝜏1
𝑒

−
𝑡

𝜏1 +
𝐶

𝜏2
𝑒

−
𝑡

𝜏2) . 𝑢(𝑡) 

 

 

 

 

 

  



Eléments de Correction  A_Roux 

ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1/Q2 :  

 

Q3 : 

1er ordre → Pente à l’origine + pas de dépassement (+ forme exponentielle) 

 

Q4 : 

 𝐾𝑚 = 3 𝑚/𝑠/𝑉 et 𝜏 = 0,15 𝑠 

 

Q5 :  

𝐻(𝑝) =
𝐾𝑚

1 + 𝜏𝑚. 𝑝
=

3

1 + 0,15. 𝑝
  

 

Q6 :  

𝐻𝑇1(𝑝) =

𝐾𝑐 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀
1 + 𝐾𝑉 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀

1 +
𝜏𝑚

1 + 𝐾𝑉 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀
. 𝑝

 

Q7 : 

 𝐾1 =
𝐾𝑐 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀

1 + 𝐾𝑉. 𝐾𝐴. 𝐾𝑀
 𝑒𝑡 𝜏1 =

𝜏𝑚

1 + 𝐾𝑉 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀
 

 

Q8 : 

lim
𝑡→∞

𝜀(𝑡) = 𝐾𝑐 −
𝐾𝑐.𝐾𝐴.𝐾𝑀

1+𝐾𝑉.𝐾𝐴.𝐾𝑀
= 36 % > 1 % donc OK CdCF 
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Q9 : 

𝐻𝑇2(𝑝) =
𝐾𝑐 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀

𝐾𝑉 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀 + 𝑝 + 𝜏𝑚. 𝑝²
 

 

Q10 : 

𝐻𝑇2(𝑝) =
𝐾2

1 +
1

𝐾𝑉 . 𝐾𝐴. 𝐾𝑀 
. 𝑝 +

𝜏𝑚
𝐾𝑉. 𝐾𝐴. 𝐾𝑀

. 𝑝²
 

𝜔0 = √
𝐾𝑉.𝐾𝐴.𝐾𝑀 

𝜏𝑚
   𝑧 =

1

2
.

1

√𝜏𝑚.𝐾𝑉.𝐾𝐴.𝐾𝑀
 𝐾 =

𝐾𝐶

𝐾𝑉
 

 

Q11 : 

lim
𝑡→∞

𝜀(𝑡) = 0 → 𝑆𝑦𝑠𝑡è𝑚𝑒 𝑝𝑟é𝑐𝑖𝑠 → 𝑂𝐾 𝐶𝑑𝐶𝐹 

 

Q12 : 

{
𝜏1 = 𝑧 − √𝑧2 − 1 = 0,17 𝑠

𝜏2 = 𝑧 + √𝑧2 − 1 = 5,77 𝑠
 

 

Q13 : 

 𝑣(𝑡) = (𝐴 +
𝐵

𝜏1
𝑒

−
𝑡

𝜏1 +
𝐶

𝜏2
𝑒

−
𝑡

𝜏2)  . 𝑢(𝑡)      

𝑎𝑣𝑒𝑐 𝐴 = 𝑉0. 𝐾2      𝐵 =  
𝜏2

2. 𝑉0. 𝐾2

𝜏2 − 𝜏1
− (𝜏1 + 𝜏2). 𝑉0. 𝐾2     𝐶 = −

𝜏2
2. 𝑉0. 𝐾2

𝜏2 − 𝜏1
 

 

Q14 : 

𝑡5% = 1,4 𝑠 < 1,5 𝑠 → OK CdCF → précision OK 

Correcteur → Rendre le système plus précis 


