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Exercice 01 :

On considére le linéaire systéme :

] 0 1 0
X = X+ H
0 -1 1
Concevant une loi de retour d'état ¥ = —K .x de sorte a réduire le critére de colt suivant au minimum

J= I: [ (£) O x(t) + (¢ e
w0 ]! ]

1- Est-ce que ce systéme est controlable
2- Calculer les gains de régulateur.
3- Déterminer les pdles du systéme en boucle fermée

Exercice 02 :

On consideére le linéaire systéme :

: 0 1 0
X = x+| _|u
-10 -2 2

Concevant une loi de retour d'état # = —K .x de sorte a réduire le critére de coiit suivant au minimum

J= I: 7 () 0 x(t) + 2(¢)) at
ol

1- Est-ce que ce systéme est contrdlable
2- Calculer les gains de régulateur.
3- Déterminer les pdles du systéme en boucle fermée

Exercice 03 :
Considérons un servomoteur donné par sa fonction de transfert :

1
y(p)= P

+1)u(p]

1- Etablir la représentation d’état du systéme
Concevant une loi de retour d'état # = —K.x de sorte a réduire le critére de colit suivant au minimum

J= I: [y2 (¢)+7u? (t)]dt = I: [xT (1) x(t)+r uz(t)] dt
Avec: Q=Ll) g} etr>0

2- Est-ce que ce systéme est controlable
3- Calculer les gains de régulateur.
4- Déterminer les pdles du systeme en boucle fermée



Exercice 04 :

Soit le systéme d’état suivant :

{;(:)= Ax()+ Bu(t)+ Mw(2)
y(t)=Cx(t)+v(z)

Ou A=[g :}] B=m; M:M; c=[1 -1]

Avec : E[w(r) wT(I)]= a’ et E[v(t) vr(t)]= e (cx =10, g = 1)

Calculer le gain de Kalman K.

Exercice 05 :

Soit le systéme d’état suivant :

{;;(:)= ax(t)+ Bu(t)+ Mw(?)
y(t)= Cx(t)+ v(z)

Ou A=[E ;]; B=[?];M=E-; C=[1 -1]

Avec : E[w(t) wr(t)]=1 et Ev(t) vr(t)]=1

1- Calculer le gain de Kalman X..

2- Quels seront les poles de filtre de Kalman.



