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(documents et calculatrice interdits)

I) Soit le système :
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1) Calculer la solution y(t) de ce système pour u (t) quelconque, t0=0.

2) Les matrices T des vecteurs propres et T-1 sont données par : 
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Le système diagonal s'écrit :
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soit 
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a) Déterminer Cd. Calculer la solution yd(t) de ce système pour u (t) quelconque, t0=0.

b) Que peut-on dire sur la stabilité du système ? 

3) On veut modifier la dynamique du système (1) en changeant la deuxième valeur propre égale à   a  en  - a. Calculer la commande à appliquer. 

4) Soit le système (2). On veut construire un observateur identité ayant pour pôles -3a et –4a. Justifier les dimensions puis calculer les différents termes de cet observateur et de l'estimateur associé. 

II) On considère le système :




On suppose b ( c

a) déterminer la transmittance.

b) Discuter la commandabilité et l'observabilité des différents pôles en fonction des valeurs de a, b, c.
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