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Série TD N° 01
Exercice N° 01 :
Soient les modeélesd'états suivants :
1/ X1 =x1+u ,  Xp=2x;+3x,+2u , y = 2x; —3x,
X1 _ 1 =5][* 1 _ X1
2/ [Xz] - [2 -1 [xz] + [1]” y=[ 1] [xz]
Trouver leurs fonctions de transfert en appliquant la formule : F(s) = % =C.(s—A)~*B+D

Exercice N° 02 :

Passage du modéle d’état a I’équation de transfert

VY 0
A= X < B=|1):¢=(@1 0) et D=0.
- - L
En appliquant la relation : (s) = % =C.(sI—A)~"YB+D

Trouver la fonction de transfert de la MCC (réponse : voir cours).

Exercice N° 03 :

di(t)
dt

Soit la fonction du MCC suivante : u(t) = Ri(t) + L +e(t), e(t) =k, ,w,

Ce=]2—‘£’+fa) ,Cr=0 , Ce = ky,.i,onadmet quek =k , = k

1/ Donner une représentation d’état en posant x;=i et x>=w@ , entrée la tension u , la sortie la vitesse @
. . Ny dw , . . .
2/ Donner une représentation d’état en posant x;=@ et x, = - - entrée la tension u , la sortie la vitesse @
, . . . de ,
3/ Donner une autre représentation en choisissant : x;=6 et x, = w = o =l

entrée la tension u , la sortie la position 6.
4/ Donner une représentation graphique pour chaque solution.

5/Donner l'allure de la vitesse pour les entrées 100, 102 et 104 successivement pour les exemples 1, 2 et 3.



Réponses TD 01

Exercice N° 01 :
Exercice N° 02 :
Exercice N° 03 :

_— __xl

1/ La représentation d’état pour : x;=i et x>=w®
La fonction du MCC est : u(t) = Ri(t) + L—=
dx,
=
dt

e(t) =kw=kx, |,

dl(t)

, entrée la tension u , la sortie la vitesse m
e(t) = u(t) = Rx; + L=+ kex,
R k 4 1
——X —-u
L L™ L

dw ] dx,
Ce=]E+fw=kl $1E+fx2=kx1=

&zﬁx _sz

dt Ji

dx, Rk 1
dt L L|T*1 —
dle I f 2]+ 6 u
dt

2/ La représentation d’état pour : x;=w et X,

dxq dw
ona.‘x1=w=>?=5=x2

de l'¢quation du mouvement : Ce = ] — + fo=ki =>i= é

()

u(t) —RL(t)+Ld—+ e(t) =R |-—

dw , . . .
= entrée la tension u , la sortie la vitesse .

=u(t) =R [lxz + = xl] +L— [] X, + = xl] + kx;

d d
=u(t) = %xz —xl +%f+ ka dxt1 + kx,
d

su(t) = Zx, + Ly + 2224 Ly ke, =
— (B U Ljdx;

:>u(t)—( k)xz ( ) +kdt

Ljdx, _ _ (R | Lf (RS

TE_u(t) (k+k)x2 (k+k)x1

d—+£w on remplace dans :
/4 ]—ca)]+L— £—+fa) + kw
kdt k dtlk dt k
R Rf Ljd
?xz +;f+_ 2+kxl
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dt L] L ]

et notre représentation sous forme matricielle est :

dd‘ L) |t

L
dt
, o .. _dg .

3/ La représentation d'état en choisissant : x;=6 et x, = w = o X3 =
entrée la tension u , la sortie la position €.
dxy _do _ :
L S W=X €q. (1)

d d?e _ d
donc =2 = — = =

at  dt dt

— 4 — L =J14® ] 1a% fa6_ . —1dx  J

Ce=J% +fo =ki=i T Tk Tk T T a T
az _ _f K ;
@ = % + 7%3 €q.(2)

et de l'équation générale :

u=Ri+LZ—i+kw=Rx3+L%+kx2:>

dd%=—§x2—§x3 +%u €q.(3)
% [0 1 0] 0

—Zi=1" T T e+ [f|u

dt | k Rl X3 —-

drsp [0 -7 —7] L

L dt

4/ La représentation graphique pour chaque solution est donnée ci-dessous par les schémas implémentés sur
Simulink.

Le bloc rouge pour la premicre représentation.

Le bloc bleu pour la deuxiéme représentation.

Le bloc vert pour la troisi¢me représentation.

Si les entrées (u) sont égales on aura la méme réponse, les courbes se confondront, car les représentations sont

équivalentes.
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figure (1) : Représentation des solutions par Simulink



vitesses(rad/s)

90

80

70

60

50

40

30

20

10

T

T

T

T

T

Rep
Rep
Rep

w N

0.1

0.2

03 04 05 06 07

Tembs(s)

figure(2) : Réponses en vitesses.
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