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On retrouve par identification des valeurs proches de celles obtenues question précédente. 

Q.14. On a une erreur statique nulle, l’exigence est validée pour la réponse à une entrée échelon. 

Système de freinage de l'Airbus A318 ­ Corrigé 
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Q.2. L’évolution  de  i(t)  est 
fortement  non  linéaire  →  on 
linéarise  autour  du  point  de 
fonctionnement i(t) = 0. 

On  obtient  donc  un  modèle 
linéaire de la forme θ(t) = K 1.i(t) 
où K1 = 1 correspond à la pente 
de la droite. 
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Q.3. On applique la transformée de Laplace sur l’équation : 
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Q.8. Système le plus rapide sans dépassement : z = 1. 

Q.9. 
tt

t

m.k.8
c1z  →  ttt cm.k.8  → 

t

2
t

t m.8
ck 

Q.10. Pour z = 1 on a  2
SV

SV

2

0

SV

2
2

00

SV
v )p.T1(

K

)p.11(

K

p.1p.21

K)p(S












 avec TSV =
0

1
 t

t

k.2
m



Q.11.
2

2
accacc

acc

acca
acc

p.1p.z.21

K
)p(A
)p(U)p(H






0 0,02 0,04 0,06 0,08 0,1 0,12
0

0,2

0,4

0,6

0,8

1

1,2

Temps (s) 

ua(t) (V)  D1=0,05 

t1=Tp/2=0,045s 

ua(+ ) = 1 

Graphiquement  on  obtient  D 1  =  0,05  soit  un  dépassement  de  5%  et  ce  dépassement  est  obtenu  pour  un 
coefficient d’amortissement z acc = 0,7. 
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Q.12.   Ka = 1     Hc(p) =  cK 2
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  l’erreur statique est non nulle, l’exigence du cahier des charges n’est pas respectée. 
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Le système est donc parfaitement précis, ce qui permet de valider l’exigence 1.2.3. du cahier des charges. 
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