Caractéerisations des signaux et sysines

— Point de vue dnotationnel
— Point de vue structurel

— Point de vue comportemental

deno

plan



Point de vue cenotationnel

Un signalest une application du temps dans un domaine :

plan struct
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Point de vue cenotationnel

Un signalest une application du temps dans un domaine :

x:T — D,

ou :
— T est soit le temps continiz soit le temps logiqueéV (Z ?)
— D, estle type du signalR, N, Bool

Un sysemeest un transformateur de signaux :

Par exemple

S:(T'— D,)— (T'— D,)

plan

struct




Point de vue structurel

Syseme de premier ordre (de@xne ordre, ...):

plan comp




Point de vue structurel

Syseme de premier ordre (de@xne ordre, ...):

differentiel recurrent, automate, programme objet
X(0) X(0)
X' = F(X,U) Xpi1 = F(Xn,Uni)
Y = G((X,U0) Y, =  G(X,,Up)

Ordre du systme :dimension du vecteuk

remarque : pas intriggjue

plan comp




Point de vue structurel

Syseme de premier ordre (de@xne ordre, ...):

differentiel recurrent, automate, programme objet
X (0) X (0)
X' = F(X,U) Xpi1 = F(Xn,Uni)
Y = G((X,U0) Y, =  G(X,,Up)

Ordre du systme :dimension du vecteuk

remarque : pas intriggjue

Syseme détat fini :

Automate, machine état fini

plan comp




Point de vue comportemental

plan plan




Point de vue comportemental

Syseme lireaire :

plan plan




Point de vue comportemental

Syseme lireaire :
S(ax + By) = aS(z) + 8S(y)

remarques :

Ne concerne gue les signaux dont le domaine steprla linearie

Quid de l'initialisation ?

plan plan




Point de vue comportemental

Syseme lireaire :
S(ax + By) = aS(z) + 8S(y)

remarques :
Ne concerne gue les signaux dont le domaine steprla linearie
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Point de vue comportemental

Syseme lireaire :

S(ar + By) = aS(x) + BS(y)

remarques :
Ne concerne gue les signaux dont le domaine steprla linearie

Quid de l'initialisation ?

Syseme stationnaire :

Qui commute avec un retard :
S(x(t—0)) = (Sx)(t —9)

Les sysémes lirgaires stationnaires forment une classe importante historiqguement et
pratiquement.

plan plan




Sysemes rationnels

Repesentables en transfoem de Laplace :
Ly(s) = LS(s)Lx(s)

Ces systmes sont liaaires, stationnaires :

plan plan
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Sysemes rationnels

Repesentables en transfoem de Laplace :
Ly(s) = LS (s)Lx(s)
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Sysemes rationnels

Repesentables en transfoem de Laplace :
Ly(s) = LS(s)Lx(s)

Ces systmes sont liaaires, stationnaires :

— Linéaires a cause de la lgarie de la transforiee de Laplace :

LS(s)L(axy + frz)(s)

L5(s)(aLlay(s) + BLx2(s))
LS(s)L(axy + Bx2)(s) =«

LS (s)Lx1(s) + BLS(s)Laa(s)

— Stationnaires parce que I'oprateur retard est un produit qui commute :

LS(s)e % La(s) = e 5LS(s)Lx(s)

plan plan




Sysemes rationnels

Forme gnrerale ]l\)fési avec dege N <dege D.
S
" ;s
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0 b;s* + s™
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st + s") ZazsiX(s)

0

— Z aisiX(s) — z_: biSiY(S)

plan

plan



Sysemes rationnels

Posons :

Us(s) = s '(apX(s) —boY(s))
Uit1(s) = s~ (ai41X(s) = bis1Y (s) + Ui(s))
Y(s) = a"X(s)+Uy(s)

Il est facile de erifier algebriguement que ces deux expressions sgates.

plan plan




Sysemes rationnels

Us(s) = s HagX(s) —byY(s))
Uiyi(s) = s (air1X(s) = bip1Y (s) + Ui(s))
Y(s) = a"X(s)+U,(s)

Conclusion pour simuler un sysime rationnel d’ordre, il suffit d’utiliser n
integrateurs.

plan plan




Sysemes rationnels

Exemple :

a252 + a1S + ap
82 + b18 + b()

-

T O)—T—D

plan plan




Sysemes rationnels

plan

s (apX (s) — bY (s))
s a1 X (s) — b1 Y (s) + Up(s))
as X (s) + Up(s)

CLQX
CLQX

(
(

S

S

)
)
)
(

+ 5 Ha1 X(s) — b1 Y (s) + 5 HagX(5) — byY(s)))
+ 5 a1 X (s) + s 2apX(s) — s b1 Y (s) — s 2bY (s)

a25° X (8) + a15X(s) + aoX(s) — bisY(s) —byY (s)
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