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Objective de TP :

Etablir et application une loi de commande adaptative basée sur
I’'approche de Lyapounov

a un systéme de deuxiéme ordre.

Le schéma de la figure suivante présente la commande adaptative a
modele de référence dun

systéme de deuxiéme ordre dont les parameétres les suivants :
a0=al=1, k0O=5, b0=1, b1=2, km=10.

k

14

On pose : s* +bys +by ql11=q22=10, A1=A2
=-0.1, PO 93=0.1
Réponse a dﬂ?ﬁ:t“;:g; un échelon
(ye(t)=1). T
Dans un 3. (£) u(e) ku (t) intervalle

— a 2 +as+ag » quasi-stationnaire
[Tk, TK+1] on a, les équations

du mécanisme
d’ajustement les suivantes :

() =k (t) Ko T) V=K Kal(t)Ko(Ti) - __ 1
k, = oo (To ) s (P21 + Paaxa )y (t)

axt)=ai(T)+ko(T)Ci(t] | y2=bi- au(t) s 1

Cy = 7%(?}”1 (P21x1 + P2z x2)¥(L)

aolt)=as(Tu)+ko(T)Calt) | y1=bo- aslt) i o— 1
T ko(Ti)Az

L’expression de la commande est u(t) = y3y () — yv(t) — ¥y v(t)

(P2121 + P2z x2)3(L)

I. PARTIE PRATIQUE :

Le schéma bok de la commande
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1/ calculer p21 et p22.
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la variation de vc(t), y(t), ym(t) et ka(t).
la courbe de ye(t)
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la courbe de ym(t)
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la courbe de ka(t)
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Commenter :
Afin de ce TP on remarque la courbe de y(t) suivre la courbe de ym méme dans
le cas des entres variable (a0, al) .

Conclusion :

La commande adaptative fait partie d’un ensemble de techniques destinées

a ajuster automatiquement les parametres du correcteur des systemes de
commande lorsque les caractéristiques du processus et les perturbations sont
inconnues ou varient dans le temps
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