Exercice 1 : Boucle a retour unitaire
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Exercice 2 : Retour non unitaire et intégrateur
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Exercice 3 : Deux boucles imbriquées
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Exercice 4 : Perturbation additive en cours de chaine
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Si K; trés grand, on néglige I'impact de la perturbation.

Exercice 5 : Perturbation et capteur dans la chaine de retour
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Exercice 6 : Sommateur a trois entrées et retour intermédiaire
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Exercice 7 : Boucles a cheval
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Exercice 8 : Commande avec anticipation
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Exercice 9 : Asservissement avec boucle de vitesse et perturbation
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Exercice 10 : Bruit de mesure sur le capteur
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Exercice 11 : Trois boucles non imbriquées et perturbation
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