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Méthodes d’estimation

ME 10-1: Compensation paramétrique

6U3230249U1

= Expression du probleme
* Modéle fonctionnel
= |inéaire — exemple: triangle + générale lhie fnl @
= non-linéaire compact (polycopié)
» développé — exemple: tableau + logarithme sur moodle

= Résolution

» forme quadratique — extremum lié — Lagrange
réduction du systeme d’équations
taile des matrices — a inverser: u X u
Solution numerique d’'une exemple
Solution analytique d’autres exemples
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Exemple de triangle fo = 61.341 gon
. e 5 = 99.658 gon
en compensation parametrique [, —38.986gon ) 4 c
= Avant (connu en conditionnelle)
(b —va) + (£g —vp) + (b4 —vy) —200 =0

= Procédé « paramétrique «
* Une équation par chaque observation
« Parametres indépendants ?
= Pas plus des paramétres que nécessaires
= (sinon pas de redondance, ou probléme combinég)

* Pratiguement comment ?

= www.ttpoll.eu
= Room: ME4U (en majuscules) {—v = f(x)



http://www.ttpoll.eu/

=PFL  Rappelle
compensation paramétrique

= Modeles
- générale ¢ —v = f(x)
* linéaire 7 (tableau) - développé

» en vecteur - matrice ~ . .
(01 = a0+ a1+ + aredy

({ —ag) —v=Ax 4

\ én = Qn + ap1T1 + -+ Ay Ty
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=PFL  Rappelle

compensation paramétrique

= Modeles
« générale ¢ —v = f(x)
* Non-linéaire 7 (tableau)
= en vecteur - matrice

U1 61
Un, ly,

i U1 i i V1 1
Un Un
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(0 — vy = f1(% + -+ By

gn_vn:fn(jl_l__l_av:u)
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Exemple de logarithme
en compensation parameétrique

= Modéles
« Non-linéaire {—v = f(x)

» Logarithme l; —v; = fi(a,b) =a-In(b+t;)

» Résolu sur Moodle
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=PFL - ME 10-2 : moyenne arithmétique =~ = )
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= Objectifs f 5
» applique le concept des moindres carrées
 apprivoiser les formules générales

= Poser le probleme dans le cas général
* minimum sous conditions (Lagrange)
» dériver parrapportav,aketax
» résoudre le systeme d’équations

= Court-circuiter Lagrange (merci a Gauss ;-)
« grace au modele simple, placer x dans v (apres k devient inutile)
 dériver la forme quadratique uniquement par rapport a x
 déja fait pour introduire les moindres carrés Exo7 et cela n’avait surpris personne !
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Exemple -
Quadrilatere ls,

N

60‘2&\\4

Lo,

= Observations

a2x, B2X,79,0
Oq =08 =0, =05 =0,

= Solution(s)
A. Proposez vous-méme (par 2 ou 3)
B. Montrez-le au tableau

-

s

Poser le probleme
1. Combine des mesures
2. Choix des parametres ?
3. Modéle stochastique = ?

-~
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=PFL - ME 10-3 : Procédé et exemples

= Ajustement d’'une fonction sinusoidale 0 y
. t=0
polycopie pp. 90-102 *‘
1 y=c 2 e~
) y:c+a-3in(wt) \/ A \/
3 y=c+a-sin(wt+ ¢) -~ .

4 y=cH+a-sin(Qt+ ¢) avec Q =2xw/24 heures

= Corrigé (modeles, analyses, valeurs numériques) dans le polycopié
o Tplusintuitfque w = y=c+a-sin(2x /T -t+ ¢)
» Peut-on fixer la période estimée a 24 heures ?
La période estimée n’est pas significativement différente
de 1 jours dans le cas suivant :

T—24§233

A

O
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=PFL - ME 10-3 : Analyse des résultats

3 L
= Premier résultats <%< i
« parameétres compensés X , formules 13 et 14 | ::y@é
= Autres résultats %
* résidus compensés V, formgles 15 ou 16
 observations compensées /¢
« cofacteurs Q;z, Qup et 00
= Estimation de la précision

* variance et écart-type a posteriori
- quotient global: &g a posteriori/ 0o a priori = 64 /0

- Résidu significatif ? A tester :
= |e quotient local : résidu / écart-type de 'observation — @7;/052.
= le résidu standardisé : résidu / son écart-type = v, / T,

« Paramétre significatif ? tester : Zi‘j/U:f;j
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