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Soit g(t) = f(t-a)

t=ta L [o(0] =Je e =™ L [1¢]

Quand s—0 limsL [f(t)] = f(c0)

Quand s - oo, f(0) = lim sL [f(t)]







Linéariteé SL[y’]—1 + k2L[y] = 0

Theoréme de s2 L[y]+ keL[y] = 1
la dérivation :




Y(s) = F(s).U(s)




Exercice : diagramme de Nyquist d’une
fonction de transfert du premier ordre

Im




Calculer y(t) en fonction
de c(t) et v(t)

F(S)V(s)+F(s)R(s)C(s)
1+F(s)R(s)

Y(s) =







y(t) = KAE—T+expi-t)







2 racines complexes conjuguées a
partie réelle negative

-amortissement : -{ /1
-Période : 27T
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Fonction de transfert
associée a un « retard pur »
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R(s) = Kg V() = 0 F() =15 exp(-65)

Idee : corriger I’entrée du systeme (F)
par un signal proportionnel mais de
signe oppose a I’écart entre la consigne
et le signal de sortie










