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DCT 4 bis
T ———
CORRIGE
lre partie
I.1. Ce = kI
I.2. U=E + RI = kQ + RI
n tr/min U (volts) Ce N.m
0 16 1, 2
50 110 1, 2
I.3. I.3.1. Ce = CRr
C U R
I.3.2. U=E+RI=kQ+R — & Q=_—-—5Cx
x Xx
I.3.3. Le moteur démarre si Ceg > CR < kI > CRr goit
Cr
I > —_— =2,67 A ;
k
pour [1=2,67A 1, U-=RI U = 10,7 V.
le = o ]
I.4. U = RI au démarrage
U
Ig < 1,25 Ip < E{ < 1,25 I <©U < 1, 25 RIh soit U < 20V

2me partie

II.1.

IT.1.1. voir annexe 1

= % ”gT U dt + Er -Uadt]

Umoy = Ua(20-1)

I1.1.3.
a 0 3 1

Umov "'Ua - O Ua
11.2.
I1.2.1. ler cas 2eme cas 3eme cas 4deme cas
11.2.2. + + - -
I1.2.3. + - - +
I1.2.4. Moteur Génératrice Moteur Génératrice

et annexe 2
I1.3.

II.3.1. voir annexe 3

Signe de Umoy
Signe de Ippo
Régime de la M.C.C.



T Yy _ Ve
_— II.3.2 Entre O et —, la pente s'exprime par " =
4 T t
4
T V
ty = ——=<
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 4 Vo

I1.3.3. aT correspond a la durée de l1'état fermé pour H; et H3, ce
‘qui nécessite que V33 soit égale & + Vee

T
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, aT = — + 2t3
2

1 t 1 \Y
I1.3.4. o ==4p1_=>, ¢
2 T 2 2V
A U 20-1)U U e 4 N
vec = o= = — e = =
moy = ( )Ua moy = G, Ua Vo
3eme partie
III.1.
III.1.1.  Vyef = -2 6 Vo = ——
ref o ref ] om
IT1.1.2 Xé 6 0
I.1.2. U, = HA & U = H A -
moy moy on (OrefY)
IT1.1.3.
ITr.1.3.1. Au repos ) = 0 donc CR = 0 donc I =0
et Upoy = 0 < Brefr =0 l'erreur est nulle.

Ce résultat est indépendant de A

I1I1.1.3.2.
IIT1.1.3.2.1. Au repos Q2 = 0 et Cr = Cro

c R Umy  RCpo
1= gy ==¢c e = = =2
k mwy - R HA KHA
V; 2n RC
e = B¢ g = =R
27 Vp kHA

III.1.3.2.2. Erreur permanente 0 # Bref

III.1.3.2.3. L'erreur est inversement proportionnelle & A :

il faudrait donner & A une valeur infinie.

0,418 rad = 24°

I11.1.3.2.4. A =1 €

A = 10 € 0,0418 rad = 2,4°



a0
III.2.1. J— =Ca—-£fQ =Y J— +f Q=Cg
dt dt
III.2.2 Co = kI = KEVC ~ KO kH 2
.2.2. e = = — HV, — kO Ce = — V- —Q
R R R
kHA K2 daQ [ kﬂ kH
111.2.3. J—+fQ = —e-—Q = J— +lf+—| Q= —v
dt R R dt R ¢
% | k2] %
I1.9.4 5 d e k< | ae kHV J d a0 kH v
A X - + | — = —-— Py —_—— e — =
: at? RJdt R © k2 a2 at | x21°
R R
.- J o - kH
= k2 2 - [‘ k2]
f+ — f+—
R R
T = 75 ms c=17,1 vigTl
2 )
IITI.2.5. Tp e(p)+ P e(p) = C Ve(p) = = T(p)

- 2
Ve®) TP +P

II1.2.6. Ve = A e a=-L 20,796 v.raa™*
27
Vo (®) .
I11.2.7. e(p) = Vref(P)-Ve(P) = ViefP) — Vo)
A.T{p).a
e A x T Vo(p) Ve (P) 1 . _%p
p X A x T(p)x a = Vo(p = =
Veet® . 1 8 ref(®)
aAT(p)
O(p) 1 1
77777777777777777777777777777 soit 0 = 3 = 1
T + 2
aAC aiAC aAC
2 ahAC 2m 1
On pose wg~ = et - =
T C\)O aAC
aAC 1

®Q

- 2vaAct



0,77
0o = 8,6.\/X m = —
Ja
IT1.2.8.
Avec A =1 m = 0,77

Le systéme bouclé se comporte comme un second ordre correctement
amorti.
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Armrexe D
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lére partie

1.1 0,25
I.2 0,5
I.3.1. 0,25
I.3.2. 1 3pts
I.3.3. 0,5
I.4 0,5

2éme partie
IT.1.1. 0,5
IT.1.2. 0,75
IT.1.3. 0,5
IT.2.1. 0,5 7 pts
11.2.2. 0,5
11.2.3. 0,5
I1.2.4. 0,5
11.3.1. 0,5
IT.3.2. 0,75
IT1.3.3. 1

II.3.4. 1

BAREME

3éme partie
ITI.1.1.
ITT.1.2.
IIT.1.3.1.
ITT.1.3.2.1.
ITT1.1.3.2.2.
ITr.1.3.2.3.

ITT.1.3.2.4.

ITIT.2.1.
IT11.2.2.
ITT1.2.3.
I11.2.4.
ITT.2.5.
IIT.2.6.
ITI.2.7.

I1I1.2.8

0,5
0,5

0,5

5pts

5 pts



