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Module : Techniques de Commande Avancée

Master 2 : Electromécanique

Exercice

1- Donner
de référence.

»

Corrigé type

éma de principe d’'une commande adaptative a modéle
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2- Par une simple figure résumer les types de stabilité selon Lyapunov
dans le domaine rouliére.
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3- C’est quoi un régulateur a trois branche (donner un schéma).
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