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IDENTIFICATION-FILTRAGE

(Calculatrice et documents interdits)

I)  On considère le modèle : 
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où les ck sont à déterminer. 

On effectue pour cela des mesures sur la sortie y(t) du processus à tout instant du temps et l'on cherche à minimiser le critère :
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1) Sachant que : 
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donner l'expression des ck en fonction de y(t). On détaillera tous les calculs et l'on précisera toutes les notations.

2) Que peut-on dire des valeurs précédentes des ck si on ajoute un terme dans la sommation du modèle. Donner les nouvelles valeurs de ck pour k=1,....... n+1.

II) On a effectué sur un processus des mesures de la sortie y (t) pour une entrée U (p) indicielle unité. Ce processus est constitué de deux systèmes en série :


[image: image4]
Les mesures y (t) sont tracées figure 1. 

On veut identifier les coefficients K, a et b du modèle en utilisant la méthode des intégrations successives.

1) Donner les formules générales de récurrences permettant  de calculer le gain et les coefficients inconnus du système dans les domaines de Laplace et temporel.


2) Après détermination du gain du système, on a tracé 
[image: image5.wmf]1

-

y

t

(

)

gain

 (courbe 2) et  
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, (courbe 3) puis la courbe 4 pour t variant de 0 à 10, la valeur à l'infini détermine a2.

Calculer les paramètres K, a et b en justifiant votre réponse, en particulier donner l'équation de la courbe 4.

III) On considère le modèle :

yM (k) = a exp ( bkTe )
Les mesures y(k) sont faites à des instants discrets tk= kTe , k= 1 à N, où Te est la période d'échantillonnage, on note y(tk)= y(kTe) = y(k).

1) On suppose a>0, montrer qu'un changement de variables permet de ramener ce problème à la formulation classique de minimisation du critère des moindres carrés 
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où ((k)=z(k) - zm(k), z(k) et zm(k) étant à définir. Donner l’expression de a, b qui minimise E, en détaillant les calculs et en précisant toutes les notations mais sans chercher à expliciter les termes matriciels qui apparaissent dans la solution. 

2) On suppose maintenant a quelconque. Expliquer comment vous déterminez a, b  en précisant toutes les notations. 

IV) On suppose avoir effectué des mesures sur un processus afin de déterminer les paramètres a et b du modèle yM= a cos (t) + b sin (t).  Ces mesures sont définies aux instants discrets tk= kTe , avec k= 0 à 4 , où Te période d'échantillonnage =π/4 . 

On a trouvé après minimisation du critère
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1) On suppose le bruit de mesure de moyenne nulle et de variance constante. On veut un estimé sans biais de la variance du bruit de mesure et la matrice de covariance de l'erreur d'estimation, donner l'expression théorique de ces deux expressions en expliquant ce que représente chaque terme

 2) Sachant que les mesures et les sorties du modèle sont données par :

	KTe
	y
	yM
	(

	0.7854
	2.2213
	2.1213
	0.1000

	1.5708
	1.9000
	2.0000
	-0.1000

	2.3562
	0.8485
	0.7071
	0.1414

	3.1416
	-1.1000
	-1.0000
	-0.1000

	3.9270
	-2.0213
	-2.1213
	0.1000


Calculer la matrice de covariance. On rappelle que sin(π/4)=cos(π/4)=
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V) On considère le modèle :

yM (k) =  a y ( k -2) + b u (k-1)

avec yM(k) sortie du modèle, u(k) entrée connue.

Les mesures y(k) sont faites à des instants discrets tk= kT, k= 0 à N, où T est la période d'échantillonnage, on note y(tk)= y(kT) = y(k), (k) = y(k) - yM(k) avec (k) erreur généralisée.

1) Afin de déterminer a , b on considère le critère E à minimiser


[image: image10.wmf](

)

(

)

(

)

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

+

ï

þ

ï

ý

ü

ï

î

ï

í

ì

-

-

=

å

å

-

=

-

=

N

2

N

k

2

3

N

2

k

2

k

k

k

)

T

k

exp(

1

E

e

e


Donner les expressions de a, b qui minimisent E, sans expliciter les termes matriciels qui apparaissent dans la solution, mais en détaillant les calculs et en précisant toutes les notations.

2) Le résultat obtenu n'étant pas satisfaisant on décide de ne pas fixer N. Quelle méthode utiliserait-on  pour résoudre ce problème ?

3) On décide maintenant de prendre yM (k) =  a yM ( k -2) + b u (k-1)  et 
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Reformuler le problème d’identification en précisant la démarche suivie et le résoudre sans expliciter les termes matriciels qui apparaissent à la solution, ni les calculs de minimisation. Que peut on conclure ?

COURBES
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Fig1
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figure 2
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figure 3
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figure 4


          K


-----------------


      p+a











       1


---------------


      p+b








U(p)





Y(p)





Z(p)








�














_1230392872.unknown

_1230403469.unknown

_1230404900.unknown

_1230404704.unknown

_1230392881.unknown

_1230230406.unknown

_1230392855.unknown

_1138369911.unknown

_1229970820.unknown

