L1 4 1 4 1 3
dét(4) 1'4 3|"2|1 3‘+3|1 4

1- Montrer que cette matrice est inversible.

2- Calculer sa matrice inverse 4-1.

3- Calculer 4. 41

=(9—16)-2(3-4)+3(4-—3) =~74+2+3
dét(4) = -2

det(4) £ 0 : La matrice n'est pas singuliére. Elle est donc inversible.

2- Calculons l'inverse de la matrice A: (6 pts)
(10 pts)

Formons la matrice des cofacteurs de A4 -

‘3 4l __|1 4‘ |1 3
4 3 1 3 1

3
S0it un systéme défini par sa fonction de transfert G(p) :

4
-2 3y n n 2
CORe(A) .| - |4 3‘ |1 3‘ ‘1 4
lz 3| . ‘1 3| 1 2
3 4 1 4 1 3
G(p) = P D SR T I ~7
P+ 6p2+11p + 6 +D@E+2)(p+3) Cofac(A):[ 6 0
-1 -1 1
1- Déterminez sa représentation interne sous forme canonique de commandabilite.
2- En déduire sa représentation interne sous forme canonique d’observabilité.

Formons la matrice adjointe de A : adj(A)
adj(4) = transposée de Cofac(A) :
3- Determinez sa représentation interne sous forme canonique diagonale.

S




2- Déduction de la forme canonique d’observabijté - (2 pts)
G(p) = 6 P(p) La représentation d'état canonique de commandabilité a éta determinée ci-dessus
P i —=1® U(p) ¥ () : el
P +6p? +11p 1 e Q(») szz;"' =10 0 1|x+|o|u
1= Déterminatio = AL
" (& forme canonique ge commandabilig - (4 pts) T ANt
Décom i =16 0 01X + Olu
POsons la fonction de transfert de |4 maniere suivante - Avac
Y(p) Y(p) X(p) p e 1 0 0
G(p) = = [ P = --EE.). U(p) X(p) Y A =1]0 0 = = =
) xp) Up) ~ Q(p) = () FCC 28 Lo —%6 Brce ‘13 Crec=[6 0 o) Dgce = (0]
Posons - FCC : Forme Canonique de Commandabilité
P(p) = I.(_’f_)_ 2= ) La répresentation d’état canonique d’observabilité Correspondante peut etre facilement déduite
X(p) de la representation d’état canonique de commandabilité ainsi définje en utilisant les relatione
1 X(p) 1 suivantes
N S e—m - o re—— == T
Q(p) ) p3+ 6p% +11p + 6 . Apco = (AFCC)T
Beco = (Ceee)
De ® : Crco = (Bpee)T
[7° + 6p? + 11p + 6] X(p) = U(p) Deco = (Dpee)T
2 . FCO c _ ,
= X(6) + 62(t) + 11x(¢) + 6x(t) = u(r) FCO : Forme Canonique d’Observabilité
=bi'+6£+11£’+6x==u
Soit le vecteyr d’état :
3 C'est-a-dire :
X [xz} [0 0 —6 6
x3 X = 1 0 "'11 X + 0 u
0 1 -6 0
Choisissons -

X1 =X
{Xz =X
X3 = X

Y=00 o 1)x + [0]u
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') =3 X:) + (=6) X.(p) + 3 U ()

i
€y
€2 Cy

Enr : '
evenant aux équations temporelles, on obtient Pour ’équation de sortie -
y=3x1""6x2+3x3 2 :

De "équation @, on obtient :
1
x _— —

1
X2(p) = +2 U(p)

1
X3(p) = ;_'l_"g-u (p)

Ce qui peut étre réécrit sous la forme :
pXi(p) = —X,(p) + U(p)
{ﬁxz(p) = —2X3(p) + U(p)
X3(p) = =3X3(p) + U(p)

En prenant la transformée inverse de Laplace des 3 équations précédentes, il vient :

: :1":1——.‘:1+u
I [fz=—2x2+u 0
t3 = —3x3+u

Les équations @ et ® permettent d’afficher la représentation d’état sous forme canonique
diagonale :
e X1 -1 0 011*1 1

E | 0 _2_ o .' | 'xg |+L i i[l J‘fi'

1 || 4 l||
I '.i'l._"l
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