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On souhaitecontler a I'aide de calculateurshumériquesle
procede continudécritparl’ équationdifférentiellesuivante:

. . 1 3 )

y(t) = —aby(t) + (a+ b)y(t) + éabu(t) + (Qb_ 2a)u(t)

ou a et b sont des scalairesréels. La loi de commande
{u} est appliglee au syseéme a l'aide d’'un corvertisseur
numerique/analogiquenocklisé par un bloqueurd’ordre zéro

et un corvertisseuranalogique/nur@riquemodelise commeun

échantillonneurestplace ensortie(voir figure1).

Figurel: Pro&ce échantillonr

1. Modélisation du procede continu.
DonnerafonctiondetransfertG(p) = % dusysémepuisen
deduireune repiésentatiorcanoniquediagonaledansl’espace
d’état.

2. Modélisation du sysemeéchantillonné.

Donner une repésentationdans 'espaced’état du syseme
échantillone ainsiquesafonctiondetransfertG(z) = %

3. Analysedu syseme

Faire I'application numériqueen prenanta = In(2), b = In(3)
et Te = 1s. La suite de I'exercice se fait avec ces valeurs
numeriques.Le syseémeest-il stable?

4. Régulation proportionnelle.

Soit une commandepar régulation proportionnelletelle que
repieseng surla figure 2. Déterminerenutilisantle criterede
Jury, lesvaleursde K qui stabilisente syseme.
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Figure2: Régulationproportionnelé

5. Commandepar retour d’état.
Calculerle gainmatriciel Ly qui permetde placerles pdlesdu
sysemebouck a zéro.

Figure3: Commandearretourd’état

6. Prée-commande

Calculerle gain | de prée-commandeui permetd’assurerun
gainstatiqueunitaire.

7. Analysedu sysemebouclée par le retour d’ état.
Calculerla fonctionde transferten z du sysemebouckE. Quel
estle tempsmaximalnécessairausysemebouck pourattein-
drele regime permanentdustifierla réponse.

8. Retour d’état.

On propose un autre gain de retour détat L, =
[ —2.74 337 ]. Caractriser les modes de la boucle
fermée entermesde tempsde réponsed’amortissemengét de
pulsationpropre.

9. Observateur

On supposemaintenaniue I’ étatn’est pasmesurablest que
seulela sortie {yx} estaccessibleCalculerun obserateurde
I' etatdu sysemetel quesespodlessoientnuls.

10. Simulation.

En consicerant successiementles retoursd’étatsL; et L,
realiserle sctemaSIMULINK delafigure4. Commentaires.

y(n)=Cx(n)+Du(n)
X(n+1)=Ax(n)+Bu(n)
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Figure4: Sclemadu sysemecorrige

11.ReégulateurR.S.T.

Calculerun régulateurR.S.T qui satisfaitles specifications
suivantes:

- lespbdlesdela bouclederégulationsontazéro.

- rejetde perturbationsype échelorsurl’entréedu processus.
- la dynamiqueade poursuitea uneconstanteletempst = 2s.

- précisionenréponsex uneconsignesnéchelon.



