
T(s) b E(s) Ω(s) + - E’(s) G U(s) M(s) ε(s) 
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En boucle fermée, le comportement du système est modélisé par la fonction de transfert suivante : 
21 2( ) 1( ) 1 ( ) 1 1 1G b A

G bT s G b A
FTBF s

a aG bT s
s s

G b A G b A

+
= =

+ + +
+ +

 En identifiant avec la forme canonique d'un second ordre, nous trouvons : - un gain statique : 1G b AG b A+
:  - un amortissement : 

( )
122 1aa G b A+

 
- une pulsation propre : 21 G b A

a

+  La valeur de G s'exprime en fonction de l’amortissement sous la forme : 21 221 1 1364 aG
b A a ζ

 
= − = 

 
          


