




 
% Exercice 3 

 

1)  

A = 

   -3.0000         2 

         1    4.5000 

B = 

    -2 

     4 

C = 

     -5     2 

D = 

     0 

 

2) Schéma fonctionnel 

 

3) Stabilité ? 

Les valeurs propres sont les solutions 
de l’équation ⏐λI-A⏐=0)  

⇒... ⇒ λ ∈{-3.258, 4.758} 

Il existe un pôle (une valeur propre) à 
partie réelle positive: λ=4.75 

⇒ Système instable 

 

4-a) tous les pôles nouveaux deviennent 
(imposés) a partie réelle négative: -3 

4-b) par identification du polynôme 
caractéristique: 

αc(p) = (p-p1)(p-p2) 

 = p2+6p+15.25 

 = p2+2ζωnp+ωn
2 

⇒... ⇒ (ωn=3.91), (ζ=0.768) 

4-c) contrôlabilité 

Mc = [B ⏐ AB] 

   -2.0000   14.0000 

    4.0000   16.5000 

det(Mc) = -88  

det(Mc)≠ 0 ⇒ Système contrôlable 

 

4-d) Le système contrôlable, il est 
donc possible de calculer K tel que:  

⏐pI-A+BK⏐ = (p+3+2.5i)(p+3-2.5i) 

Soit ... 

... 

K = [0.5455    2.1477] 

 

4-e) Schéma 

 
 

4-f) modèle d’état 

 

A1 = A-BK = 

-1.909   6.295 

-1.182  -4.091 

B1 = B = 

    -2 

    4 

C1 = C-DK =  

   -5   2 

D1 = D = 

     0 

4-g) y(∞) ? 

Dans le modèle d’état du système sous-

contrôle (question 4-f) mettre ሶ࢞ ሺ∞ሻ ൌ ቂ૙૙ቃ 
et ࢛ሺ∞ሻ ൌ ૚, d’où ... 

࢞ሺ∞ሻ ൌ ቂ૚. ૚૚૝ૡ૙. ૟૞૞ૠቃ, d’où ࢟
ሺ∞ሻ ൌ െ૝. ૛૟૛૜ 

 

ሺA, B, C, Dሻ
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