POLYTECH’
CLERMONT-FERRAND

CORRECTEURS DETYPE PLACEMENT DE
POLES A OBJECTIFS INDEPENDANTS
(STRUCTURE RST)

T.CHATEAU, POLYTECH CF

’ POLYTECH’
CLERMONT-FERRAND

Introduction

Correcteurs RST par placement de pdles :

* Pas de restriction sur I'ordre des systemes a piloter,
* Pas de restriction sur les retards des systemes a piloter,

* Permet de fixer des objectifs différents en poursuite et
régulation

* Permet de définir un modele a atteindre d'ordre quelconque
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o Structure RST générale
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Etude en régulation
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Ordre de Ret S : | = max(n,m+d) — 1
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o Etude en régulation

Résolution de I'identité de Bezout sous forme matricielle :
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o emevreme - Ajout d'intégrateur et de filtre adoucisseur

Les intégrateurs s'ajoutent au niveau du bloc S
S=(1-z"19g5

Les adoucisseurs s'ajoutent au niveau du bloc R
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avec: 0 <c<1
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o meenrme - Ajout d'intégrateur et de filtre adoucisseur
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Identité de Bezout AS’(1 - 2719 + 2 “BH,R = H},

POLYTECH’ . 3 , .
o meenrene - Ajout d'intégrateur et de filtre adoucisseur

Identité de Bezout AS’(1 — 279 +:"“BH,R = H},
[ =max(n+g,m+d+deg(H,)) — 1

Résolution de l'identité de Bezout identique au cas
précédent
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o emevrrmme - Ajout d'intégrateur et de filtre adoucisseur
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Etude en poursuite
R , B,
Modele en poursuite : ==
A

le retard pur du systeme n'est pas compensable
les z€ros du systeme ne sont pas compensés

ApProximation dg v chz_(d“)BmB ye
modele en poursuite : Am

avec 2 'B* = B et kg =

B(1)
o POLYTESH., Compensation des zéros stables
Factorisation des zéros : B* = B**B*~
Compensation des zéros Pp—

stables dans S

Nouvelle identité de
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