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Exercice 1: Correction par compensation des pôles 
Système 1 

 
- Cahier de charge : un temps de réponse de 30 ms 

1 1( ) i p

i p pi ii
p p p p

p i

i

K K
s s

K K s KK T sK
C S K K K K

KS s s T s
s

K

+ +
+ +

= + = = = =  
La compensation des pôles permet d’écrire : 1 1 0.01 0.01p
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D’autre part on a : 
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Système 2 

 
- Cahier de charge : un temps de réponse de 30 ms et un facteur d’amortissement de 0.7 

Déterminer les paramètres du régulateur PI 
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