5.4 Comportements en BF

Commande qui rameéne le systéme perturbé a son point
d’équilibre en n périodes d’échantillonnage: Réponse pile

z(n) = ®"x(0) + & Tu(0) + ®"2Tu(1l) +... + PTu(n —2) + Tu(n — 1) =0

n - 2)
—P"zg=[ T @ ... &"'T | :
u(0)
u(n — ;)
u(n:_ . [T o ... &1 | ' ona
u(0) G
u(n —1)
u(n — 2) -
uw(0)=1[0 0 1] : =—| 0 1]G ez
u(0)
u(0)=-Kz(0)=—=[0 ... 0 1]G 10"z
K=[0 ... 0 1]G'e"  Choix correspondant
des valeurs propres Ai=0, Vi

5.4 Comportements en BF

Choix de poles (valeurs propres) en sih
analogiques et conversion en discret

Réponse non oscillante

Un pole dominant,
les autres au centre
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5.4 Comportements en BF

Réponse oscillante

Un paire de poles complexes conjugués dominants,
les autres au centre
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5.4 Comportements en BF

Réponse oscillante

Frequence de coupure (bande passante en BF) w, =1
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-0.866 + 0.5i
-0.7456 + 0.7114i, -0.9416
-0.9048 + 0.2709i, -0.6572 * 0.8302i
-0.5906 + 0.9072i, -0.8516 * 0.4427i, -0.9264
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5.5 Commande d’état avec commande a priori

z(k+1) = &z(k)+Tla(k)
y (k) Cz (k) + D (k)
u(k) = —Ki(k)
Commande a priori u(k)
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Résumé commande d’état SISO

Systéme a régler x(k+1) Sx (k) + Tu (k)

y (k) Cz (k) + Du (k)
Commande u(k) =—Kzx (k)
Systeme en boucle z(k+1) = (2-TK)xz(k) = &y (k)
fermée (BF) y(k) = (C=DEK)z(k) = Cya(k)
ac(A) = det(M —P@pr) = A=X)A=A2)...(A=Ap)
= N4+ t+.  dap1+a, = 0
Formule d’Ackermann
K = [0 ... 01]G'a(®)
— [0 ... 0 1][T @ ... &"'T | a.(®)

5.9 Exemple de synthése: Enceinte de chauffe
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Entrée: u(t) = P(t), sortie: y(t) = T'(t), perturbation: q(t) = T, (t)

Modele analogique: ane, T(t) = P(t) — R[T(t) — T..(t)], pour z(t) = T(t)

cte=1

z(t) = —Rx(t) + u(t) + Rq(t)



5.9 Exemple de synthése: Enceinte de chauffe
(t) = —Rx(t) + u(t) + Rq(t)

y(t) = =(t)

Point de fonctionnement

Y=Y 0=—Rz+u+ Rq
j=1
0=-Rz+u+Rqg— u=R(T—q)
T=yJ=y.— u=R(y.—q)
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Modele d’état en variables écart

(z+2)=—-R(Z+2)+ (u+1)+ Rq
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5.9 Exemple de synthése: Enceinte de chauffe
Z(t) = —Rz(t) + a(t)

y(t) = z(t)

Discretisation
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