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Exercice :  

Un système est modélisé par sa représentation d’état en boucle ouverte : 

 

Avec 𝐴 = (
2 0
10 −3

) , 𝐵 = [
1
0
] et 𝐶 = (3 1) 

1- Déterminer la fonction de transfert G(p) du système.  

2- Calculer les valeurs propres de la matrice A, et conclure sur la stabilité du système. 

3- Est-ce que le système est commandable ? 

4- Déterminer le retour d’état K=(k1 k2) qui stabiliserait le système en boucle fermée avec 

des pôle -1 et -2.  

5- On souhaite que les valeurs propres soient : -5 et -8. Déterminer la matrice de gain de 

l’Observateur à l’aide de la méthode d’Ackermann.  

 

 


