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TD N° 3  

Commande par Feedback Linearization  
 
 

Exercice 1 :  

Soit le système non linéaire:         
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Par deux méthodes calculer le degré relatif dans les deux cas à savoir: 

 1)( xxhy   et 2)( xxhy   
 

Exercice 2 :  

Soit le système NL analytique SISO: 
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1er cas : 3)( xxhy  , 2ème cas 2)( xxhy   

1- Ecrire les champs de vecteurs correspondant. 

2- Calculer le crochet de Lie gf . 

3- Calculer le degré relatif. 

4- Déterminer le difféomorphisme 

5- Déterminer le système en Z (forme canonique) 

 

 

Exercice 3 :  

Soit le système non linéaire: 
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                                                         4)( xxhy   

 

1- Calculer le degré relatif. 

2- Déterminer le difféomorphisme 

3- Déterminer le système en Z  par la méthode de Jacobienne 
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Exercice 4 :  

Soit le système non linéaire MIMO : 
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1- Calculer le degré relatif vectoriel. 

2- Déterminer le difféomorphisme 

3- Déterminer le système en Z 

4- Synthétiser une loi de commande par Feedback Linearisation.  

   


