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Module : Systemes linéaires multivariables Durée : 1h : 30 min
Examen

I- Questions de cours :

a- Donner deux types de représentations externes d’un systéme linéaire multivariable et deux avantages de la
représentation d’état.

b- Comment obtenir une réalisation minimale.

c- Considérons une représentation d’état quelconque :
X =Ax + Bu
y=C(Cx

Comment obtenir une forme compagne de commandabilité (donner les étapes).

-
Exercice 1 :

Soit le systeme linéaire représenté par la fonction de transfert suivante :

2+pt
H =
® p?+ 3p+2

» Donner la représentation d’état sous forme compagne de commande.
» En utilisant un retour d’état, déterminer K de fagon que le polyndme caractéristique ait en boucle
fermée les pbles suivants : -2, -1 et -5.

Exercice 2 :

X1 = —Xq + X2 + Uuq _
\ , , . . Vi = X1
A-Un SySteme est I’epresente par : Xy Uy et _
. Y2 =X + X3
X3 = Xq —3X3 +u2

> Trouver les valeurs propres ( Ay A, A3) et les vecteurs propres (vy, v,, v3).
> Faire un changement de variable x = P& qui conduit & une matrice diagonale A . Calculer les
matrices A, B et C.

B- soit la matrice de transfert suivante :

- S 1
G(p) — | p +11 ) pgp +1) . Jl
P+ D@+3) 713 M De



» En utilisant la méthode de Gilbert, donner une représentation d’état.

C- Un systeme est représenté par les équations différentielles suivantes :

ji1+2}'/1+}'/2—3y2=u1+u1+u2+2u2
Vi+Y2—y2=u

» A partir de la représentation L(D)y = M(D)u, donner la matrice de transfert.



