MASTER 2 - ELM

TECHNIQUES DE Commanpe AVANCEES
(Durée; 1h30mn)

(2 pts.)
onditions de KALMAN e d’ ‘ 'gnificat]
Mathe’matlco-Physiques) : pour la commande avancée g un systéme (avec mgmﬁ(c;ah:y?s

Pt
QC3- Dans up Systéme de commande

avancee, expliquer les principaux points communs et différences entre -

(2 pts.)
vement les principales différences qu’existent entre les deux schémas de commande robustes -
On-line (en boucle) et Off-line (hors boucle) ? (1 pt.)
QCs- Expliquer les princ

et différences (avec sché
RACQC) et Auto-Ajustable ?

du ressort ; B : Coefficient de frottement visqueu
F(t) : Force extérieur (I"entrée de commande u) ;

X(t) : Position de la Masse M suivant un axe horizontale OX
(la sortie de commande y).
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LCICE 2 (5 PTS:)

£ :
commande de vitesse type SISO g’ (51

: : : un Moteur : ‘
,’état suivant : a Courant Continu par sa tension d’induit est donné par le modele - -

(w(:)]_:[—l =1y T
¥ (1) L 0 ](m(t)}i- 0 e
w-b g (%), 5
@(t)
Avec: O(t) - position gy, roto
w{E) : 1 ‘accélération, et v (1)

¥, a(t) - la vitesse de rotation (sortie de commande y),

On désire appliquer au syste - Tension d’induit du MCC (entrée de commande u).
A ysteme (1) la commande par contre-réaction d’état utilisant la technique par placement

des pdles :
1. Expliquer les diffé ;

4. rentes Clapes pour la synthése du ré ] ' 2 o t
2. Vérifier la commandabilité du systeme (i/) ? T e ((0’55 l;:)

3- 01‘1 Sll \

vérifiant lip:;;;ugeieciysteme (1) commandable et observable, calculer le régulateur K = [K; K] par Retour d’état

4. En déduire a loj de arges pour imposer au systeme les poles désirés suivants : p; =-3; pz = -4 (2 pts.)

5. Donner le dia commande u(t) par RE, si a = -2 le gain du pré-bouclage du systéme. (0,5 pt.)

B s lagramme de simulation du systeme de commande en boucle fermée. (0,5 pt.)
; ¢ technique de commande est-e]le Robuste ? expliquer ? (1 pt.)
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