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bLAUM UMR CNRS 6613, Université du Maine, Avenue Olivier Messiaen, 72085 Le Mans, France
antonin.novak@univ-lemans.fr

CFA 2014 Poitiers 22-25 Avril 2014, Poitiers

807



��� �������� ��	
����� ��� 
�����	���� ���� ������� ��� ���������� 
� ���������� ����
��� Kms ��
��������	� ��	������ Rms� 
��� 
����������� �� ������ ��� �������� � ����
� 
���� ���
�
� 
� 	�������
�	��� ��� ���������� �� ��� 
� 	������� �	��� ��� 
��������� ��� 
���������� ���������� 	������� 
��� ��
������ 
� 
����	����� 
� ����� ����� ����� ��������� �������� 
��������� 
� ���������� ������ ����
������� �� ���
��� ��� �������� Kms ��� ����� ������� �� ���	���� 
� 
����	����� ���������� �� 
� ������

�� 	������� ! �� ��������	� ��	������ Rms ��� ������� �� ���	���� 
� �� �������� ��� ��������� 
� ������

��� 
����������� ���	���
"������� ��������� 
��� 	� ������ �������� ��� 
����
��	� ���������� 
�
�� ��������	� ��	������ Rms ���	 �� ������� 
� ��������� #� ����$ ��� ��������� �������� ��� �� ���
���
Kms �� 
����
 ��� ��������� 
� 
����	����� ����������$ 	���� 	��� ��� ������������ ���� �� 	�����

��� �� ��
��������� 
� 
������������ ��� ���������$ ���� ����� 
� ������ 
�� 	������� �� ��������� 
��

� 
����	����� 	�%���

� �������	�
��

�� 
����������� ���	���
"������� ���
�������� ���
������ 
�� ����������� ������������ ������� ��� ���
������ ������� &�������
& ' �� �� ���
 � ����� 
� ��
�������� �� ��� ������ ������� &���
��& ' �� � ��
������ ������� �� ��� 
�� ����������� ��� 
� 	������
�� 
��(����� �� ������ ������ 
��� ���������� �� 
�
��������� �� ��������� � ��� 
� �� ��������$ ����
�� ���%	
��� �� ��������� �������� #��� �� 	��
�
���$ ��� ����������� �� 	��������� 	���� �� �������

�'�� ��� �� ���
��� ��	������ Kms� #� �������
�� ��� ���� �������� ��� ����������� ���������� 
��
������$ ������������ ��� �� ��������	� ��	������ Rms�
�� 	���������� 
� �� ���
��� Kms �� 
� �� ��������	�
��	������ Rms ���	 �� ����� �� ��������� �	��� )
	
���� �	��������� Mms 
�������� �� ������ 	��	���
�������� 
������������� ������� ���� �� ��
���������

��� 
����������� ���	���
"������� *+$ ,-�

.��
�����������$ �������	
� ���
���������� ���
�� ��
��� � 	��������� ��	������ ������������ ���
����������� ����� ��� ��/����� ���� �� ��
���������

��� 
����������� 0 #��� �� ���� 
�����������$ ���
����������� ���������� �� 	����������� 
"����������
�� ������������� 1� ������ � �� ���� 
� �� ��������� 
��
����������� �� 
�� ���������� �
"������ 
�� �������� 
�������� ���� �������� �� &�������
& �� �� &���
��&$ ��
�� ������ 
� �
�������� �
"������ ���� ��� �� ���	����
�

�����$ ��� �2��� ���	����������� ������������� ��
����	��� 
������� *3-$ �� ���
��� Kms �� �� ��������	�
��	������ Rms �� ������� %��� 	����
����� 	����
	����������

4���	��� 
� 	�� �2��� ��� ��� ���� �� 	����� 
���
�� ��
��������� 
� 
����������� 
��� �� ������������
�� ��
��� ��������� 
�	������ ��� �2��� 
� �� ���	��
������	��� 
�� ����������� 
��� 
����������� � ���
�������� ��� 5��
��� 
��� *6-� 7
������ �� ��� ���
�������� 
��� *8- �� ��
��� ��� ����� 	����� 
� ��

����
��	� �� �������	� 
� �� ��������	� ��	������
Rms� #��� �� ��	��� ������ 
� 7
������ *9-$ ��
��
��� ��� �/�� ���� ��	���� �� 
����
��	� ��
�������	� 
� �� ���
��� Kms� 5������ � 
�������� ���
��	
����� 
"������� ���� ������� ���������� ���

�2������� ������� 
� �� ���������� ���	 ��� � 	�������
����������� *:-� ;� � ������ ��� �� ���
��� Kms ����
��� �������	� 
����� f �� 
����
 ��� ��������� 
�

����	����� ���������� x$ ���� ����� 
� 
����	�����
�� ���� xmax� ;� ������� ��������� ��� �� ��������	�
��	������ Rms ��� ������ ���	 �� ������� �����������
�� ���	 �� 
����	������

#��� *<-$ ���� ����� �������� ��� ��	
�����

"������� �� ����
�����	���� ���� ������� �� ���
���
Kms �� ���	���� 
� 
����	����� ���������� �� 
�

����	����� �� ���� �� �� ��������	� ��	������
Rms(v) �� ���	���� 
� �� ������� ����������� 
� ��
�������� 
��� 
����������� ���	���
"�������� ��

����������� ��� � 	��� ���	���������� �� �� ������� v ��
�� 	������ i ���� �������� �� 	������� 
�
����������
�	��� ��� ������� ���� ������� �� 
����	����� 
�

���
����� �������� 
����������

#��� 	� ������$ ���� ��������� 	���� 
������� ���
�
�
���� 	���	������� �� 
����������� ���	���
"�������
�� ���� 
�'������� 
�� 	������� 
������� 
� ��
��� ��
	���������� ���	 �� ��
��� ���������

� �
���	����� �� �
��������

�������� �
��������

�� ���
�
� �������� 
��� 	� ������ ��� ��� ���
�
�
��� 
�����	���� ��� ��	������ �� ��������� ��������

��������� 
� �� ��������� �� 	������� �	��� ������
�� 
����	����� x(t)$ ��� ������� v(t) �� ��� �		���������
a(t) 
� �� �������� ������� �������� ������=
���� ���

������ 
� 	���� ���
�
� ��� ��� ��������� 
��� *<-�

>���� ��	
����� �(���� 
�� 
���������� ����������
� �� ������� 	���� �������� ��� �� '���� +� �� �������

�� 	������� ���� %��� 
�	���� 	����

u(t) = U1 sin (ω0t) +
N∑

k=2

Uk sin (kω0t+ φk) , �+�

N ����� �� ������ 
�
���������� �(����� � �� �������

�������� �� ��� 
� 	������� �	��� ��� 
��������� ���

���������� ���������� 	������� 
��� �� ������ 
�

����	����� 
� ����� ��� �� ������ 
� 
����	�����
���� ������� �������� ������=
��� ?����$ ���� �������
�	����

x(t) = X1 sin (ω0t+ ϕ1) + e(t), �,�

e(t) ����� �� ������ 
������� ��� ���� ���
���� �������
�� ��������� �� ��	
����� 
� 	������� �	���� @��� �������

��	 �������� ��� �� 
����	����� ����� ��� �� �������
���� �������� ������=
�� �

x(t) = X1 sin (ω0t+ ϕ1) , �3�

v(t) = V1 cos (ω0t+ ϕ1) . �6�

CFA 2014 Poitiers22-25 Avril 2014, Poitiers

808



Ordinateur personnel

contrôle actif
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