
 

 

I- Questions de cours : 

a-  Donner deux types de représentations externes d’un système 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 = 𝐶𝑥
  

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

   

 

II-  

Exercice 1 :   

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

𝐻 𝑝 =
2 + 𝑝−1

𝑝2 +  3𝑝 + 2
 

 Donner la représentation d’état sous forme compagne de commande. 

 En utilisant un retour d’état, déterminer K de façon que le polynôme caractéristique ait en boucle 

fermée les pôles suivants : -2, -1 et -5. 

Exercice 2 :  

A - Un système est représenté par :      
𝑥 1 = −𝑥1 + 𝑥2 + 𝑢1

𝑥 2 =𝑢2

𝑥 3 = 𝑥1 − 3𝑥3 + 𝑢2

  et      
𝑦1 = 𝑥1

𝑦2 = 𝑥2 + 𝑥3

  

 Trouver les valeurs propres ( 𝜆1 ,𝜆2 ,𝜆3 ) et les vecteurs propres ( 𝑣1 , 𝑣2 , 𝑣3 ). 

 Faire un changement de variable 𝑥 = 𝑃𝑥  qui conduit à une matrice diagonale  𝑨  . Calculer les 

matrices  𝑨  , 𝑩   et  𝑪  . 

B- soit la matrice de transfert suivante : 

𝐺 𝑝 =
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 En utilisant la méthode de Gilbert, donner une représentation d’état. 

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

𝑦 1 + 2𝑦 1 + 𝑦 2 − 3𝑦2 = 𝑢 1 + 𝑢1 + 𝑢 2 + 2𝑢2

𝑦 1 + 𝑦 2 − 𝑦2 = 𝑢1
 

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


