sl pulsill 8 35w\l Llsdl duwyaall

cbagdl b Wl ] dsols

ECOLE NORMALE SUPERIEURE DE
L'ENSEIGNEMENT TECHNIQUE l l P
MOHAMMEDIA &4 E N S E T
UNIVERSITE HASSAN Il DE CASABLANCA

Exercices corrigés

Automatique linéaire dans I’espace d’état

lere année Master MRMI

Pr Moulay El houssine ECH-CHHIBAT
Département Génie mécanique
ENSET Mohammedia

Université Hassan Il de Casablanca

Adresse : BP 159 Bd Hassan |,
Mohammedia - Maroc

Tél : 0523322220

Fax : 0523322546

Site web : www.enset-media.ac.ma

gL «159 Byl (3 gdia 1 ) gial)
Baanall ¢ SEN Cpuall
0523322220 : il
0523322546 : Sl

www.enset-media.ac.ma



Master MRMI1
TDs espace d’état

Les variables d’état x1, . . . , xn représentent un ensemble de variables réelles
nécessaires pour décrire le systéme telles que, leur connaissance a I'instant t0 ainsi
que celle du signal d’entrée permettent de calculer le signal de sortie pour tout t = t0.
L’ensemble des variables d’état forme le vecteur d’état.

La représentation d’un systéeme dynamique a temps continu peut étre obtenue soit a
partir de sa représentation par équations différentielles soit a partir de sa
représentation par fonction de transfert.

TD 1: Systemes asservis : La représentation d’état

Exercice 1 : Donner le formalisme d’état d’un systeme défini par la fonction de
transfert :

1
P +6p +11p+6

H(p)

Exercice 2 :

0 1 1
' . 1
Un systéme est défini par le modeéle d’'état : ¥ = [_2 _31'-‘ avec x(0) —[ |

1- Calcul la matrice de transition @(t)= e du systéme par la méthode de
diagonalisation.
2- Déterminer la réponse temporelle X(t) correspondante aux régimes libre

Exercice 3

Donner I'équation d’état de ce circuit.
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Exercice 3 :



i(t)y=Cc

{ e(t) = (R + Ra)i(t) + L% + v(t)
s(t) = Ryi(t) + v(t)

Reprenons notre exemple de la figure 1.1, le systéme d’équations 1.1 peut s’écrire sous la
forme matricielle suivante :
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