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TD – Robot Perseverance 
 

POINT METHODE :  
 

• Calcul de l’erreur (Q6/Q7) :  

𝜺𝒔 = 𝐥𝐢𝐦
𝒕→∞

(𝒔(𝒕) − 𝒆(𝒕))  

 

 

• Temps à 5% pour un premier ordre (Q6/Q7) : 

𝑡5% ≃ 3. 𝜏 
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ELEMENTS DE CORRECTION :  
 

Q1 :  

𝑀𝑠. 𝑝2. 𝑋𝑠(𝑝) = 6. 𝐹𝑅−𝑆(𝑝) − 𝐹𝑉−𝑆(𝑝)  (1) 

𝑀𝑟 . 𝑝2. 𝑋𝑠(𝑝) = −𝐹𝑅−𝑆(𝑝) + 𝐹𝑀−𝑅(𝑝)  (2) 

𝐼𝑟

𝑅𝑟
. 𝑝2. 𝑋𝑠(𝑝) = 𝐶𝑆−𝑅(𝑝) − 𝑅𝑟 . 𝐹𝑀−𝑅(𝑝)  (3) 

 

Q2 : 

 

 

Q3 : 

𝑈(𝑝) = 𝐸(𝑝) + 𝑅𝑚. 𝐼(𝑝) + 𝐿. 𝑝. 𝐼(𝑝)  (4) 
𝐶𝑠−𝑅(𝑝)

𝜂
= 𝐾𝑡 . 𝐼(𝑝)     (5) 

𝐸(𝑝) = 𝐾𝑒 .
𝜂

𝑅𝑟
. 𝑝. 𝑋𝑠(𝑝)    (6) 

 

 

Q4 : 

Grandeur de sortie ≠ Grandeur d’entrée   + Pas de capteur → Système asservi → Système bouclé 
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Q5 :  

 

 

Q6 :  

𝜀 = |𝑒0(1 − 𝐾)| = 0,133 𝑐𝑚 > 0,1 𝑐𝑚 donc précision OK CdCF 

𝑡5% = 3. 𝜏 = 1,629 𝑠 > 0,75 𝑠 donc rapidité OK CdCF 

Stabilité OK CdCF 

Dépassement OK CdCF 

 

Q7 : 

𝜀 = |𝑒0(1 − 𝐾)| = 0,024 𝑐𝑚 < 0,1 𝑐𝑚 donc précision OK CdCF 

𝑡5% = 3. 𝜏 = 0,381 𝑠 < 0,75 𝑠 donc rapidité OK CdCF 

Stabilité OK CdCF 

Dépassement OK CdCF 


