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TP n° 01 
Mise à niveau pour l’exploitation des boîtes à outils de Matlab 

Toolbox /Matlab, control et Simulink … 
 
PARTIE I : COMMANDES AVANCEES : 

I.1 REPRESENTAION D’UN POLYNÔME 

Dans MATLAB, un polynôme F(p) de degré n est représenté sous la forme codée d’un vecteur 

ligne F de n+1 termes. Ceux-ci sont les coefficients des puissances de p ordonnées par valeurs 

décroissantes. 

I.2 OPERATIONS SUR LES POLYNÔMES : 

I.2.1 CALCUL DES RACINES D’UN POLYNÔME 

roots( ) : calcule les racines du polynôme. 

I.2.2 DERIVATION DE POLYNÔMES 

Polyder( ) : réalise la dérivation du polynôme 

I.2.3 EVALUATION D’UN POLYNÔME POUR UNE VALEUR DONNEE : 

Polyval(f,val) : donne la valeur numérique que prend le polynôme lorsqu’on lui applique la valeur 

numérique val. 

I.2.4 MULTIPLICATION DE POLYNÔMES : 

z=conv(x,y) : crée le polynôme z=x x y sous sa forme développée. Le degré du polynôme z est la 

somme des degrés des polynômes x et y. 

I.2.5 LES ZEROS ET LES PÔLES D’UNE FONCTION : 

zero(sys) : donne les racines du numérateur. 

pole (sys) : donne les racines du dénominateur. 

I.2.6 LA TRANSFORMEE DE LAPLACE:  

Matlab permet de calculer les transformées de Laplace et les transformées inverses de Laplace. 

Syms : définit les symboles "t" et "s"………… 

laplace : calcule la transformée de Laplace de l’expression donnée. 

I.2.7 LA TRANSFORMEE INVERSE DE LAPLACE 

ilaplace : calcule la transformée inverse de Laplace de l’expression donnée. 

PARTIE II : CONTROL SYSTEM TOOLBOX ET SIMULINK 

A. CONTROL SYSTEM TOOLBOX 

II.1 DEFINITION D’UN SYSTEME LINEAIRE: 



II.1.1 DEFINITION D’UN SYSTEME LINEAIRE PAR SA FONCTION DE TRANSFERT: 

Sys=tf (num, den) 

num : c’est le polynôme numérateur. 

den : c’est le polynôme dénominateur. 

tf : définit une fonction de transfert 

II.1.2 DEFINITION D’UN SYSTEME LINEAIRE PAR SES POLES ET ZEROS: 

Sys= zpk (zer,pol,gain) 

zer: vecteur ligne qui donne la liste des zéros. (Les zéros sont les racines du numérateur) 

pol: vecteur ligne qui donne la liste des pôles. (Les pôles sont les racines du dénominateur) 

gain: est un scalaire, c’est le gain global que l’on peut mettre en facteur de l’ensemble. 

II.1.3 DEFINITION D’UN SYSTEME LINEAIRE EN INTRODUISANT SA FONCTION DE 

TRANSFERT DIRECTEMENT 

B. SIMULINK : 

II.1 PRESENTATION  

Simulink est une interface graphique qui facilite l’analyse des systèmes dans le domaine temporel. 

Les systèmes ne sont pas décrits par des lignes de code Matlab mais simplement définis par des 

blocs dont tous les éléments sont prédéfinis dans des bibliothèques qu’il suffit d’assembler. Lorsque 

le schéma bloc du système que l’on étudie est représenté sous Simulink, il est possible d’analyser sa 

réponse temporelle pour des entrées diverses (échelon, rampe…..). Pour lancer Simulink, on 

procède à partir de la fenêtre de commande de Matlab : *Soit on tape à la suite du prompt Matlab 

(>>) tout simplement la commande Simulink. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

*Soit depuis la barre d’outils de Matlab, on clique sur l’icône dédiée à Matlab 



 

 

 

 

 

 

 

 

Ces deux actions ouvrent la fenêtre Simulink Library Browser qui permet l’accès à la Bibliothèque 

Simulink ainsi qu’à d’autres bibliothèques (control system, par exemple). Simulink, comme chaque 

bibliothèque importante, comporte des compartiments : Continuous, Discrete, Source…. Qui 

contiennent les blocs. 

II.2 QUELQUES BIBLIOTHEQUES : 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



En cliquant sur File New Model, on ouvre une fenêtre de travail Untitled (sans titre) pour composer 

le nouveau schéma. 

 

 

 

 

 

 

 

Pour copier un bloc d’une bibliothèque Simulink dans la fenêtre de travail, on le sélectionne en 

cliquant dessus avec le bouton gauche de la souris. Tout en maintenant le bouton gauche enfoncé, 

on se déplace avec la souris jusqu’à la fenêtre de travail Simulink. On relâche le bouton de la souris 

à l’endroit où l’on souhaite positionner son bloc. Le bloc se retrouve ainsi dupliqué dans la fenêtre 

de travail. 

Traçage de courbes : On utilise l’instruction plot pour tracer un graphique 2D.  

plot(x,y) : permet de tracer y en fonction de x : y=f(x) avec x et y deux vecteurs de même 

longueur. On désire par exemple représenter la fonction f(t)=t ,pour 0≤ t ≤6 avec un pas de /10. 

Introduire alors la commande suivante :  

t=[0 :pi/10: 6*pi] ;  

f = t ;  

plot(t , f)  

On peut ajouter à plot un troisième paramètre pour indiquer la couleur et le type de tracé (continu 

ou discontinu) de la courbe (Voir tableau 1). 

 

 

 

 

 

 

 



REMARQUE 1 : Les valeurs notées (*) sont les valeurs par défaut. On peut ajouter à la courbe 

obtenue les identifiants suivants :  

- Le titre de la figure : title(' ') ;  

- Le titre de l’axe des abscisses : xlabel('x') ;  

- Le titre de l’axe des ordonnées : ylabel('y') ;  

Un quadrillage (grille), réalisé par la commande grid , donne plus de lisibilité au graphique.  

La commande grid off supprime le quadrillage du graphique courant. 

REMARQUE 2 :  

- On peut faire appel à l’éditeur MATLAB en suivant le chemin suivant : File/New/M-file.  

- On peut également accéder à un fichier déjà enregistré pour le modifier, en suivant : 

File/Open/Nom du fichier. 

Exercice 1 :      Exercice 2 : 

Ecrire l'équation suivante sous Matlab :   Ecrire sous Matlab, les fonctions de transfert  

 y(t) = 5t
4
 + 5t

2
 + 8t – 1 ;   t : étant le temps   suivantes selon 2 méthodes : 

Calculer les racines de y(t).  

Calculer y(-l),  y(1),  y(2).  

Calculer dy(t)/dt  

Calculer z(t) = y(t).x(t)   avec x(t) = 9t2+ t+ 5 

 

 

Exercice 3 : 

Ecrire un programme sous Matlab pour trouver les transformées de Laplace des fonctions suivantes: 

e
-at

, t
7
, sin wt , cos wt. 

Exercice 4 : Ecrire un programme sous Matlab, pour trouver les transformées inverses de : 

(w constante.) 

Exercice 5 : En utilisant Simulink construisez un modèle pour avoir la réponse à un échelon en 

boucle ouverte et en boucle fermée d’un système du premier ordre : k/1+p , ayant un gain k=5 et 

une constante de temps τ =30s. 

Exercice 6 : 

Soit un circuit RC attaqué par un échelon d’amplitude 24V,  

avec R=50Ω, C=100μF. 



Le condensateur est initialement déchargé.  

1-Etablissez le modèle simulink de ce montage.  

2- Visualisez les courbes en fonction du temps ,de la tension  

et du courant obtenus au niveau du condensateur.  

3-Etablissez l’étude théorique et interprétez  

les résultats obtenus. 

Exercice 7 : 

Soit le circuit suivant, on donne : E=24V, R=1.5 KΩ, C=10nF, L=10
-4

H. 

 

Le condensateur est initialement déchargé.  

1-Etablissez le modèle Simulink du circuit.  

2-Visualisez les tensions E, UC, UR selon le temps.  

3-Faire l’étude théorique et établissez  

les diverses équations. 
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TP n° 02 
Etude des systems dans L'espace d'état sous 

Matlab et Simulink … 
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TP n° 03 
Commande par retour d'état (Par placement des poles) 

Simulation dans l'envirennment logiciel Matlab/Simulink  … 
 
 

 


