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3.5 Systèmes à retard . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 35

4 Etude fréquentielle par les lieux de Black et de Nyquist . . . . . . . 37
4.1 Description . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 37
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5.2 Calcul de la réponse indicielle . . . . . . . . . . . . . . . . . . 41
5.3 Calcul des réponses fréquentielles . . . . . . . . . . . . . . . . 43

6 Exercices . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45
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3.2 Observabilité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 150
3.3 Pôles et zéros . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 151
3.4 Stabilité . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 152
3.5 Solution de l’équation d’état . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 152

4 Exemple et programme Matlab . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 153
4.1 Exemple . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 153
4.2 Programme Matlab . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 155

5 Exercices . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 156
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1.2 Régulateur à retour d’état/observateur et bouclage intégral . 213
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1 Présentation et modèle de fonctionnement . . . . . . . . . . . . . . . 270
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2.1 Système augmenté . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 285
2.2 Cahier des charges . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 286
2.3 Calcul du régulateur . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 287

Annexe 293
1 Transformations . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 293

1.1 Transformations de Laplace et de Fourier (des fonctions) . . 293
1.2 Transformations en Z et de Fourier (des suites) . . . . . . . . 294
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