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Commande par Feedback Linearization

Exercice 1:

Soit le systeme non linéaire:

{xl =a,X, + QX X,
X, =QX, +Q,X,X, +U

Par deux méthodes calculer le degré relatif dans les deux cas a savoir:
y=h(x)=x, et y=h(x)=x,
Exercice 2 :
Soit le systeme NL analytique SISO:
X, =a,x, —eu
X, = QX5 + A%, X,
Xy =0a,%,
lercas: y =h(x) =x,, 2éme cas y =h(x) =x,
Ecrire les champs de vecteurs correspondant.

Calculer le crochet de Lie [f g].
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3- Calculer le degré relatif.

4- Déterminer le difféomorphisme
5-

Déterminer le systéme en Z (forme canonique)

Exercice 3 :

Soit le systeme non linéaire:

-X, +Xx, 1
x1x3 exz
X = + u
X, 0
X, 0
f 81
y=hx)=x,

1- Calculer le degré relatif.
2- Déterminer le difféomorphisme

3- Déterminer le systeme en Z par la méthode de Jacobienne



Exercice 4 :

Soit le systéeme non linéaire MIMO :

X, =X,
Xy = AyX, + A X, X, + X, U, + AU,
Xy =X,

X, =0, X, + QX X5 + QU + A X5U,

Avec: y=h(x)= (jJ

3
1- Calculer le degré relatif vectoriel.
2- Déterminer le difféeomorphisme
3- Déterminer le systeme en Z

4- Synthétiser une loi de commande par Feedback Linearisation.



