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Exercice 1 : 

1- Rappeler le rôle de l’observateur dans la commande des systèmes  
2- Rappeler les équations de l’observateur identité 

3- Donner la représentation schématique de l’ensemble [Système +retour d’état 

+observateur Identité] 

 

 

 

Exercice 2 : 

 

Soit un système représenté par son équation d’état : 

 

1 - Calculer le vecteur gain K=(k1, k2) à introduire dans une boucle de retour d’état 

pour que le système, en boucle fermée soit caractérisé par un coefficient 

d’amortissement égal à 1 et une pulsation propre ωn=2ω0.  

2 – Calculer le gain K de l’observateur permettant d’assurer une dynamique de 

l’observateur 5 fois plus grande que celle du système. 

Soit la matrice K de retour d’état. 



 

Exercice 3: 

En posant 

 
 

La représentation d’état d’un système s’écrit : 

 

1 – Calculer la fonction de transfert du système 

2 -  Déterminer le gain K =(k1, k2, k3) du contrôleur par retour d’état pour que les 

pôles du système en boucle fermée soient égales à ( -0.2 ; -0.2+0.2j ; -0.2+0.2j). 

2 – Calculer le gain J de l’observateur permettant d’assurer une dynamique de 

l’observateur 2 fois plus grande que celle du système. 
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