Planches pour la correction PI
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Phases de T(p) et de correcteurs PI
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T(p) et Tc(p) avec 'ci'l <<®’.dans le plan de Black
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Correcteur a retard de Phase dans le plan de Bode
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Phases de T(p) de correcteurs PD
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Action du correcteur PD dans le plan de Black
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Correcteur a avance de phase dans le plan de Bode
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Actions des correcteurs PID et retard-avance de phase dans Black
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