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3. Réaliser et programmer le schéma blocs en utilisant des blocs de SIMULINK du système asservi 

donné par la figure précédente. 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
4. Tracer pour une entrée en échelon unitaire la sortie y(k) et l’erreur e(k).  

 

 
 

5. Trouver la forme du régulateur la plus simple permettant d’annuler l’erreur de position en régime 
permanent. 
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6. Tracer de nouveau la sortie y(k) et l’erreur e(k) pour une entrée en échelon unitaire.

7. Conclure.
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