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Exercice n° 1 : Soient les deux systèmes définis par leur fonctions de transfert
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Donner les différentes  formes compagnes pour  ces

Exercice n°2 : Soit le système défini par la RE
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Calculer pour ce système les quatre formes canoniques de commandabilité et les quatre 

formes compagnes d’observabilité.

 

Exercice n°3 : Soit le système défini par la fonction de transfert
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Donner une représentation d’état sous forme 

 

 

                

 

Série Td 2   

 
 

Soient les deux systèmes définis par leur fonctions de transfert

)
 

Donner les différentes  formes compagnes pour  ces deux systèmes. 

système défini par la RE : 

les quatre formes canoniques de commandabilité et les quatre 

formes compagnes d’observabilité. 

Soit le système défini par la fonction de transfert : 

Donner une représentation d’état sous forme fcc et fco pour ce système. 
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Soient les deux systèmes définis par leur fonctions de transfert  

les quatre formes canoniques de commandabilité et les quatre 


