Examen Commande Numérique des Systemes Dynamiques

Formulaire



Linéarité

Z({wi(kh)} + {wa(kh)}) = Z({wi(kh)}) + Z({wa(kh)})
Z(a{w(kh)}) = aZ(w(kh)) aeC

Décalages temporels

Z(w(kh —dh)) =z""W(z) deN
Z(w(kh + dh)) = zW(z) — Z?;Ol z4i deNN

Dérivation complexe

Z(khw(kh)) = —hz 9¥(z)

Changement d’échelle complexe

Z(a"w(kh)) =W (ﬂ%) aeCa#0

Valeurs initiale et finale

limy_yoo w(kh) = lim, 1 (z — 1)W(2) |zi] <1

Produit de convolution

2 (Thou(ing(kh —1n)) = G(z)U(z)

Accumulation

Z (Show(in) = HW()

Différence

Z(w(kh) —w(kh —h)) = =1 W(z)

z

Table 1: Tableau de la grammaire de la transformée en 2



NP w(t) L(w(t)) w(kh) Z(w(kh))
1 5(t) 1

2 A(kh) 1

3 1 1 1 =1

4 t 5 kh =Y

5 e g 3 (k)2 e

6 | ot 3 ) timag Gl 27 ()
7 p—at L o—akh —2

8 feot e K¢~k i

9 12 gt - _:a)S 1 (ki) 2kt hzwh;g;:;::;zwh)

10 | et | Gy | e | G ()
11 sin(wt) 74 sin(wkh) %

12 cos(wt) = cos(wkh) %

5| esin(n) | ot | e Winkl) | gt

Table 2: Tableau des transformées en Z et de Laplace




14 | e cos(wt) | ottt e~ cos ki) = P
15 ak =
16 ka1 e
17 Tk (k—1)a*2 P
s I [t A——

Table 3: Tableau des transformées en Z et de Laplace

y(k) = 55 x(Dg(k = 1)

X(n)G(n) TFD avec Ny + Ny — 1 échantillons

x(k — ko) cyclique

Wy, X ()

Table 4: Table transformée de Fourier discréte




