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Play :

- motivations

-

observateur E Opie du syiime since/é en

parade'k avec le system 'a commander

instructionmaigu + mécanisme de convergence.

-
Observateur /régulatear

- principe de sépaealim

motivation
1) bean

coup,
d'e%5

peu de meiures

dim ✗= 500

dim y =L

2) les memes ont du bruit

incertitude due les meiuresi

⇒ nicestite' da filter
solution simple : filter avec ein fittro

2010g,o|G(j Passe
- bas

41st est /e)tiara odB\_\=
.

Ioffe
cette solution ne convicntpas, corr on est

toujours en retard
Aoyama
÷¥H

We



¥0 déphaiase signal filtvé"

#yrmMmmwuIryrrai%na'
¥

Vrui signal+ bruit

YH)

Yin = YHI + nlt) nlt) signal-toohaoiigue
(touts les fréguencei)

^☒ Yeilimé pal FILTRAGE PASSE-BAI
-

Inconvenient : On -

2) éliminee le retard tout en éliminantle bruit
suite

e't ainii edema if demonize plea eflicace .

System ei commander en representation dlétat:

€4s
=

A-✗+ Bu
A- c- IR

""

(n grand )
y = Cx

B c- YR
"✗ I

/ C c- 1/21×2

modéle de la réalité
.



Pour étre efficacy il faut une ties bonne connuisiance
oh kréaliti
,
un bon noddle

.

Yn suppose que
A
,
B
,

C sont pculaikment
cmnues!

-

On ellectue une opie dei égu . dit . que Yon\ simile en paealléle du optime
'

a régkz
lei états de cette simulation

:$
he lastpark, étab

du ly,time a- commander : ✗

④ µ = AI + Bu
u ed- accessible
clan, laréalile

if = CI lsyit
'

a commander)
on utilise la mime entrée

p
-

pair ie syitime simulé.
estimation de la sortie

Si Xo =/ Io
,
/'observateur ④ n'a pas

de melanism pour faire convoyed { Itt }→ {✗It}

A cette fin
,

on intoduiteene malice) de gains Lun vector

dim L = nx 1

li EIR i-4 . .

;n .



Obserrateacdeunbeye

É =
AI + Bu + L ( y - j )

= Ci

this : Longue Re ( X CA - Lc) ) < 0,
Ñ → ✗

,
exponent>element .

Démm :

I = AI + Bu - Ly - LCI

É = (A- LC ) I + Bu - Ly
-

si cette matric a toute ses vulcanprophet
a- parties mikes negatives k systime cmrege .

e = ✗- I é=(A -LC )e
e→ o exponenticemen .

nlt )

±÷¥io→ yin

←"¥→→y^ ← died-1-21 NHI anoia,
délktsucj que
our g.↳ I object-1-1)←

estimation de ✗



3. observateur /regulator
- -

On ellcctue une regulation dlétat a- Heide

du rectum de gain, K c- 1121M

- regulation d'état dengue was hypotbeie dien

optime governable
u = - Kx

u =
- [ k , ki - - hit

k= ( E- an - - ai -a) get
e=[B AB - - - A

"

"B]
IXI -Al

= I + a ,Ñ
"

+ a. Ñ"+ - - - - + an

polgnime caeactenilyuedcsiré:

I = Ñ+aTÑ
- '

+ aid
" -'

+ . - + at

Vakunpwpre, desire.es di e E-

I = IT ( X - X;-) → at
,

i- i
,

- .

;n .

in

Gundam ✗ n'est pas mcsueé
,
par accessible

solution : Remplacez ✗ pm I !



Regulation a' I -0

u Syllime

I⇒→L•-y→ñ • ycommander
.

\I

Observateur←

(2)a-

4. principede iepaealim

This : he, raleunpnpres du sgileine Observateur

+ tgulateeu dlétat + syiémea commander
eit I'unim do taken

propre,
die systemic

a- commander rgulépaekrgakelñevd'étEt
1am observateur et cella de Tokamak

en bride ouvevki -

NA - BK) u ACA - Lc )
= vahan pwpres

de llobsevrabieertégalalñr ⑥

⑥
→ I = Ax - BKI (u= - KI )

Cx )
→ É= AI - BKI + L( Cx - CI )
( ^y=ci )



Etat e'Enda

xe=[ ¥ ) dimxe = 2n
.

⑥ { ie = Ae - ✗
e

-

A -BY
-

Ae =

+ LC A -13k -K
-

-

thmdeiep-ua.cn
DIAe) = ACA - Bk) UNA -Lc)

Démaxtralion :

exeeccieX.ZDeteeminah.me#:
Placement da rakeenpropre, de Yoberouter

thmded-eai-gourernab.IE
: [B AB .

. . A
" - '

B ]

osscrrasilité :

*

÷

[ B AB . . . An
-
'BITI

-

-

BT
- -

z
-

BTAT ?= EÑ

; :

-

BTCAT)
" "

- IAN
-1

-



Tim de dualiti

A uniyiñme governable (A. B ), itg
correspond le optime observable

(AT, BIC )
{ i = Ax + Bu

<→ 4- = Ñz + BigYz= BizI
-

ginrernlable dxrr

Egakmcnt
'

a een uptime observable (A. C)
,
ily

casapmd ksyiimegaenremabk (AT,B=cT)
Ulilism, cocci pour obtain eerie formula pour L .

I = Ax + Bu septime
'

a commander

= Cx soushypotheie a
"

observability
il estpossible de calculatesgains L
en constraint K septime fidi governable
asiocié AT cT=B

.

⇒

÷ = ( a-n - an -
- - ai - a.) e. e-

'

i

ee = O? e = OT



FB II - - -

-

An
- "B) = [ d- ATE . .

- LATTE]
=

-

C

-

T

CA

ÉAn -1
-

formate pour L :

Lt
= ( ai - an -

- - ai - a.) 0TH
'

I
gain, de

dosservaluer

a-i officials dupotgnomecaeact. desirepan
Chevalier -

ai coefficient du pot car . \ XI- A)

Q : matric dibierrabilité daytime canasigue
-

Cc
-

Cc Ac
'

:

Cc Ain
-

-

O : mafia d
'

obicrrabilité
-

c
-

÷
CAN-1

L
-



Formate d
'

Achermann (pour determiner K)
( e< 2pm dual-6-7

marcheoiuirre :
'

✗ =Ax+Bu A c- IR
""

BER
""

14 committee E =

-

B AB . - - AMB
'

-

-

24 inrenee
: e-

1

301 retenirguela derriere ligne epic
'

en =

-

I
-

I

4°) choiiir In valueapropresdeiiree, It
-

c- g-

50) detoloppei d
"

+ aid ?
"

+ . - + In

K = eiié
'

( A
"

+ I. A "+aiAIianI)


