Systemes Non Linéaires Choukchou-Braham A.

TD N4

Exercice 1

I.
Soit le systeme suivant :

i = x(x] 4+ a5 —2) —dwy2; (6.1)
By = 4dwyx5 4+ 1o(2] + 25 — 2) + cosryu + 2u?
Yy = SiNTs

1. Donner la classe du systeme (6.1) et préciser sa forme.

2. Touver le(s) point(s) d’équilibre du systeme (6.1) autonome et préciser la
nature de ce(s) point(s).

3. Linéariser le systeme (6.1) et déterminer la commande qui place les poles en

BF en {—4, -5}
I1.
Le systme (6.1) est maintenant non forcé :
i = x(x]+ a3 —2) — dwya; (6.2)

Soit la rgion D € R? définie par : {(z1,13) € R?*/(2? + 22) < 2}

1. Proposer une fonction de Lyapunov qui assure la stabilité asymptotique du
systeme (6.2) sur le domaine D.

2. La stabilité asymptotique peut-elle étre globale ?

Exercice 2

1. Vérifier que le systeme (6.4) peut étre linéarisé exactement par feedback
(entrée état) :

B = @yt a5+a3+u (6.3)
Ty = x3+ sin(xr; — x3)
j?g = SL’%
2. Est-ce que les variables :
21 = T1— T3 (64)
Zy = :vg + :z:g
z3 = x3+ sin(xy — x3)(1 + 223)

peuvent servir comme changement de coordonnées pour cette linéarisation ?
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