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Thématique

Cette UE fournit les bases de I'automatique linéaire en représentation d’état. Partant d’un systéme de
commande non-linéaire général, on introduit d’abord la notion de systéme linéarisé tangent. A partir
de 1a, les concepts de commandabilité, observabilité, stabilité sont présentés. La derniére partie du
cours porte sur la synthése de controleurs et d’observateurs linéaires.

Mots-clés : systéme de commande linéaire, systéme linéarisé tangent, commandabilité, observabilité,
stabilité, synthése de controleur par placement de péles, commande LQR, synthése d’observateur, réa-
lisation de fonction de transfert.

Prérequis
Afin de suivre cette UE, doivent étre acquis précédemment :
— algébre linéaire (déterminant et rang d’une matrice)
— calcul différentiel (matrice jacobienne, développement limité)
— automatique fréquentielle (transformée de Laplace, fonction de transfert, commande PID)

Acquis d’apprentissage visés (AAV)
A lissue de cette UE, les étudiantes ou étudiants seront capables de :

1. Déterminer les points d’équilibre d’un systéme de commande non-linéaire
Calculer un systéme linéarisé tangent

Déterminer si un systéme de commande linéaire est commandable ou pas
Déterminer si un systéme de commande linéaire est observable ou pas
Déterminer les propriétés de stabilité asymptotique d’un systéme linéaire
Synthétiser une commande par retour d’état par placement de poles
Synthétiser un observateur d’état par placement de poles

Connaitre les conditions d’utilisation de la commande LQR
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Passer d’une représentation d’état & une représentation fréquentielle et vice-versa

[
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Utiliser les outils matlab pour synthétiser des lois de commande par retour d’état et des obser-
vateurs

11. Mettre en ceuvre des schémas de commande avec Simulink

Séquencement et modalités de ’enseignement (indicatif)
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Semaine ‘ C/TD/TPI Contenu Préparation A AV associé(s) ‘

S1 C1 (2h) Rappels mathématiques, définition d’un systéme li- AAV1, AAV2
néaire, notion de systéme linéarisé tangent

S2 C2 (2h) Introduction des notions de commandabilité, obser- AAV3, AAV4
vabilité

S3 TD1 (2h) Porte sur C1 et C2

S4 C3 (2h) Stabilité au sens de Lyapounov, synthése de contré- AAV5, AAV6
leur par placement de poles

S5 C4 (2h) Synthése d’observateur, principe de séparation, ré- AAV6, AAVT
glage des gains

S6 TD2 (2h) Porte sur C1-C3

ST C5 (2h) Commande LQR, outils matlab, commande et satu- AAVS
ration

S8 TD3 (2h) Porte sur C4-C5

S9 C6 (2h) Relations entre représentation d’état et représenta- AAV9
tion fréquentielle

S10 TD4 (2h) Porte sur C5-C6

S11 TP (4h) Préparation de TP Tous

Modalités d’évaluation des acquis d’apprentissage (1ére session)

‘ Semaine‘ Indiv/collectif‘ Présentiel /distanciel ‘ Type d’examen ‘

A AV évalué(s)

Baréme %

S13 Individuel

Preésentiel Ecrit

AAV1-AAV9

70 %

S13 Individuel

Présentiel Ecrit

AAV10-AAV11

30 %

2nde session

‘ Session ‘ Indiv/collectif

Présentiel /distanciel Type d’examen

A AV évalué(s)

Baréme %

2 Individuel

Preésentiel Ecrit

AAV3-AVVSE

70 %

1 Individuel

Présentiel Ecrit

AAV10-AAV11

30 %

Références bibliographiques

— Y. Granjon, "Automatique : systémes linéaires, non linéaires, & temps continu, & temps discret,
représentation d’états", Dunod, 2021.

Date de génération de la fiche d’UE : 14 janvier 2026



