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TD 03

Exercice 01

Soit le systeme du deuxieme ordre suivant :

s+ by

Y(s)=k—5——
) s?2+a;s+ag

U(s)
ou k,ay, by, et a; sont des constantes réelles inconnu. Les performances désirées sont spécifiées par le

modele de référence suivant :

1
s+1

Yin(s) = r(s)

Calculer la commande adaptative a modeéle de référence stabilisant le systéme en boucle fermé est assure la
convergence de y Vers y,,.

Exercice 02

Soit le systeme du premier ordre suivant :
Y(s) b U(s)
s)=——=U(s
s+a

oUu a est une constante inconnue et b > 0.5. Les performances désirées du systeme sont spécifiées par le
modeéle de référence suivant :

Y(s) = r(s)

s+3

Calculer la commande adaptative par modele de référence stabilise le systéme en boucle fermé est assure la
convergence de y vers yy,.

Exercice 03

Soit le systeme du deuxieme ordre suivant :

Y(s) = U(s)

s?2+a;s+ag

ol k, ag, et a; sont des constantes réelles inconnu. Les performances désirées sont spécifiées par le modele
de référence suivant :

Yn(s) = GT5? r(s)

Calculer la commande adaptative a modeéle de référence stabilisant le systéme en boucle fermé est assure la
convergence de y vers y,.



