Systeme de freinage de I'Airbus A318 - Corrigé
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Q.3. On applique la transformée de Laplace sur I’équation :
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dz(t)

- fonction de transfert d’ordre 2 et de classe 0.




Q.8. Systeme le plus rapide sans dépassement: z=1.
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Graphiguement on obtient D ; = 0,05 soit un dépassement de 5% et ce dépassement est obtenu pour un
coefficient d’amortissement z ,..=0,7.

De plus u,(+ ) =1V pour une entrée échelon de 1 m.s * donc le gain K..c = 1 V/(m.s™)

Enfinonat,; = —r =0,045 > o, = T = T =97,7 rad/s
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e 1+K K, KK,

4/4



