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Exercice 1 - o
On considere le systéme décrit par la fonction de transfert échantillonnée suivante :

» L , m b -1
v--G(q")=1—_.-%q;:;

1. Donner I’équation récurrente donnant la sortie du systéme & I’instant k.

2. Les séquences de signaux y(&) et u(k) étant nulles pour k<0. Déterminer ’estimateur des
moindres carrés non récursifs 6(3) du vecteur de paramétres 8" = [a 5].

On donne le tableau de mesures suivant :

k 0 1 2 3 4 .
v(k) 0 09 -0.7 -0.29 0.6
u(k) 1 038 -0.5 0.7 -

3. Appliquer la méthode des moindres carrés récursifs péur estimer 6(4) & partir de é(3)

Exercice 2

On considére un systéme de deuxiéme ordre pouvant étre décrit par le modéle suivant:
yk) = —a,y(k —1)-a,y(k - 2)+ bulk -1)+ (k)
{ (/c)} est une séquence de variables aléatoires indépendantes, de moyenne nulle et de

variance o’
Les mesures expérimentales relatives au systéme considéré sont :

Y(1)=5, y(2)=0. y(3)=5, y(4)=0, y(5)=10. y(6)=10.

u(2)=0, u(3)=6, u(4)=0, u(5)=0.

I. Déterminer les paramétres de 6(k) du vecteur de paramétres 67 =[a, a, b] en
appliquant la méthode non récursive des moindres carrés ordinaires.

2. Calculer la variance du bruit e(k).
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P -
Calculer la covariance de |'erreur estimee.

4. Comment changent les paramétres de la question (1) si on tient compte des donngeg
suivantes : '

y(7)=0, u(6)=0

o

‘Caleuler les nouveiux paramétres en utilisant la méthode récursive des moindres
carrés ordinaires. '

Exercice 3

- Soit un mobile se déplagant avec un mouvement rectiligne & la vitesse constante v.

Soit #o=0s I'instant initiale et yo est la position initial de mobile exprimé en km.

Pour estimer le vecteur de paramétres 6" =y, v] oneffectue des observations de la position

du mobile toute les minutes.

Les observations sont supposées étre sans biais systématique, c’est a dire I’erreur des mesures

est supposé étre un bruit blanc de moyenne nulle et de variance o =107.

On donne

1. Donner I’équation de modéle.

N

Les deux premiéres mesures sont telle que : y(1)=9km ; y(2)=10.8km. - . :
Appliquant la méthode non récursive des moindres carrés ordinaires pour calculer-
6(2) du vecteur de paramétres.

LI

Calculer la covariance du 6(2).

4. Appliquer la méthode des moindres carrés récursifs pour estimer 9(3) et 9(4) on
donne y(3)=12,1km ; y(4)=13.13km.

5. Calculer la covariance du 9(4)

o) AlP
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