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Ingénierie électronique
Approche Système



Définition basée sur la vidéo de Ben R&D : https://www.youtube.com/watch?v=b8VvTIdrJ6M

Ingénieur•e = constructeur•trice de systèmes

qui s’appuie sur des principes physiques 
pour les concevoir, en équipe



Ingénierie
Electronique pour le Traitement de l’Information

Thématiques abordées

TD 9 Modéliser et corriger des systèmes

TD 10 Modéliser un montage transimpédance

TD 11 Asservir un système

TD 12 Corriger un « vrai » système

TD 13 Mettre en mouvement

TD 14 Générer un signal périodique

+ EXAM



Modélisation
Pour le pilotage et la correction de commande de systèmes

H1(f) H2(f) H3(f)

H(f) = H1(f) . H2(f) . H3(f)
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Système
Définition

H
Entrées Sorties

Appareillage, dispositif formé de divers éléments et assurant une fonction 
déterminée : Un système de fermeture. Système optique.

Larousse

Pain non grillé

Grille painPuissance

Temps

Pain grillé

Que cherche-t-on ?
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Système
Définition

H(f)
E S

h(t)
e(t) s(t)

TF-1

TF

Fonction de transfert

Prédire le comportement 
d’un système
- à des signaux particuliers
- à des perturbations
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Système réel et modélisation
De l’expérience au modèle mathématique

H(f)
E S

h(t)
e(t) s(t)

TF-1

TF

Fonction de transfert

𝑯 𝒋𝝎 =
𝑨

𝟏 + 𝟐.𝒎. 𝒋.
𝝎
𝝎𝟎

+ 𝒋𝟐.
𝝎𝟐

𝝎𝟎
𝟐
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Système réel et modélisation
De l’expérience au modèle mathématique

Système réel / Moteur à courant continu

H
U Ω

Différence 
de potentiel

Vitesse de 
rotation

Expérimentalement

modélisation

Ordre 2 / {A , ω0 , m}

𝑯 𝒋𝝎 =
𝑨

𝟏 + 𝟐.𝒎. 𝒋.
𝝎
𝝎𝟎

+ 𝒋𝟐.
𝝎𝟐

𝝎𝟎
𝟐



Système réel et modélisation
De l’expérience au modèle mathématique

Système réel / Moteur à courant continu

H
U Ω

Différence 
de potentiel

Vitesse de 
rotation

Ordre 2 / {A , ω0 , m}



Asservissement et correction

http://lense.institutoptique.fr

D’un système



Asservissement et correction
D’un système

Pain non grillé

Grille painPuissance

Temps

Pain grillé



Asservissement et correction
D’un système

Pain non grillé

Grille painPuissance

Temps

Pain grillé

Lemasdeclunis.fr



Asservissement et correction
D’un système

Pain non grillé

Grille painPuissance

Temps

Pain grillé

Lemasdeclunis.fr

Puissance = cte

Pain = f(épaisseur, forme…)

Temps = à faire varier



Asservissement et correction
D’un système

Pain non grillé

Grille painPuissance

Temps

Pain grillé

Lemasdeclunis.fr

Puissance = cte

Pain = f(épaisseur, forme…)

Temps = à faire varier

Topsante.com



Asservissement et correction
D’un système

Pain non grillé

Grille painPuissance

Temps
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Lemasdeclunis.fr

Puissance = cte

Pain = f(épaisseur, forme…)

Temps = à faire varier

Topsante.com

Et si on change certains paramètres ? 
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Topsante.com

Pain non grillé
Grille 
pain

Puissance

Temps

Pain grillé

Mesure
Couleur

Couleur 
attendue

ε
+

-

Couleur mesurée

Voiture : vitesse de rotation du moteur en lien avec vitesse d’avance

Ascenseur : vitesse de montée/descente

position

Laser : puissance de sortie
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Cas général

A(jω)
Ve

V-

ε
+

-

Vs

B(jω)

𝑉𝑠
𝑉𝑒
=

𝑨 𝒋𝝎

1 + 𝑨 𝒋𝝎 .𝑩 𝒋𝝎



Asservissement et correction
D’un système

Cas général

A(jω)
Ve
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B(jω)

Sans précaution, quel risque ?

𝑉𝑠
𝑉𝑒
=

𝑨 𝒋𝝎

1 + 𝑨 𝒋𝝎 .𝑩 𝒋𝝎
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Exemple de l’asservissement en position d’un laser
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Cas général

Cas stable Cas instable
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Correction des systèmes
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Asservissement et correction
D’un système

Correction des systèmes

Les plus utilisés : correcteur Proportionnel Intégral Dérivé / PID

𝐺𝑠
𝐺𝑒

=
𝑨 𝒑 . 𝑪(𝒑)

1 + 𝑨 𝒑 .𝑩 𝒑 .𝑪(𝒑)


