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A.V. Dépassement
Le dépassement des systémes fait partie de leurs performances.
Donnons I'exemple d’un systeme du second ordre de facteur d’amortissement z tel que z < 1.

La valeur du premier dépassement est :

—1%0,7

Siz = 0,7, Dy, = 1077 = 5%

Ce dépassement est obtenu au temps :
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L’abaque suivant permet de connaitre la valeur des dépassements successifs des systemes en fonction
du facteur d’amortissement :
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Ainsi, plus z est faible, plus le dépassement est important.

Dans le cas d’un systeme du second ordre bouclé a retour unitaire, nous avons montré que :
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Ainsi, dans ce cas, une augmentation du gain de la boucle ouverte Kp, induit une diminution de
I’'amortissement en boucle fermée, soit une augmentation du dépassement.
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D’une maniere générale, 'augmentation du gain de la boucle ouverte induit I'apparition ou
I"augmentation du dépassement.
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