

http://fr.wikipedia.org/wiki/Automatique
http://fr.wikipedia.org/wiki/Syst%C3%A8me_discret
http://fr.wikipedia.org/wiki/Transform%C3%A9e_de_Laplace
http://fr.wikipedia.org/wiki/Syst%C3%A8mes_dynamiques

Systéme a temps discret

On a alors

x(k+1)= Ax(k)+ Be(k)
s(k)= Cx(k)+ De(k)

A est de dimension (n,n)
B est une matrice (n,m)
C est une matrice (p,n)

D est une matrice (m,p)

Exemple
0 0 1 1

A=11 -k O B(O c(o o 1)
0 1 O 0

Résolution des équations d’état
Ceci signifie prédiction de 1’état du systeme a un instant quelconque

x(1)= 4x(0)+ Be(0)
x(2)= 4x(1)+ Be(1)

x(i) = Ax(i —'1)+ Be(i = l)

x(k-1)= Ax(k:— 2)+ Be(k -2)
x(k)= Ax(k 1)+ Be(k —1)

En remplagant successivement, on obtient: x (k) = A¥x(0) + Y ¥ A¥=1=IBe(i)

La matrice de transition est égale a 4* ct se calcule sans aucune difficulté

1.3.Critére de commandabillité
La commandabilité mesurc si on peut amener le systéme d’un état initial 4 n’importe
quel état final en un nombre fini de pas, grace aux commandes u[k].

Un systéme completement accessible et complétement commandable si et seulement si les
vecteurs B, AB, A%B, ... A" !B sont linéairement indépendant c'est-a-dire la matrice de
commandabilité est réguliére.

Pour un systéme discret, on définit la matrice de commandabilité Ccomme :

C=[B AB A?B .. A"1B]

ou nest la dimension du vecteur d’état x[k].

1.4.Critére d’observabilité
Un systéme est complétement observable si et seulement si le vecteurs colonne C*, ATCT,
AT2CT ..., AT"71CT sont linéairement indépendants. Autrement dit, on définit la matrice
d’observabilité par la matrice formée de n vecteurs colonnesC’,C", ATCT, AT2(CT,...,

AT"1CT et le systtme est complétement observable si et seulement si la matrice
d’observabilité est réguliere c'est-a-dire son déterminant n’est pas nul.



Systéme a temps discret

Pour un systéme discret, on définit la matrice d’observabilité Ocomme :

C
CA
CA?

_C;qn—l_

o Condition : le systéme est observable si et seulement si rang(0) = n.

1.5.Calcul de la FT a partir de la représentation d’état
= Ax(k)+ Be(k) 7x(Z)= 4x(2)+ BE(Z)
S(z)=cx(2)

5-1
1.6.Calcul de la représentation d’état a partir de la FT

Représentation modale
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