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 Définition de la dérivation non entière
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Problématique

u(t) y(t)
entrée sortie

??

Simuler des systèmes non entiers

Comment évaluer la sortie?

Système Non Entier

temps
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Solutions

� Méthode analytique

ó Méthodes basées sur des modèles discrets

ì Méthodes basées sur des modèles continus
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� Méthode analytique

• temps de calcul important
• implantation difficile

Fonction de transfert
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ó Méthodes basées sur des modèles discrets

•dimension du modèle discret élevée 
•temps de calcul élevé

Fonction de transfert continu
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Fonction de transfert discrète
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système non entier

ì Méthodes basées sur des modèles continus

à Méthodes basées sur l’identification fréquentielle 

à Méthode basée sur la représentation diffusive

à Méthodes basées sur l’approximation de sn par un modèle entier

modèle continu entier
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à Méthodes basées sur l’approximation de sn par un
modèle entier

Etape 2: Approximation du modèle non entier obtenu par
un modèle entier

Etape 3: Calcul du modèle entier global et/ou la sortie du modèle 

Etape 1: Approximation de l’opérateur non entier sn sur une
bande de fréquence [ωA, ωB]  avec un modèle non entier n

],[ BA ωωs
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à Méthodes basées sur l’approximation de sn par un
modèle entier
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Etape 1: synthèse de -n
],[ BA ωωs

-n
],[ BA ωωs intégrateur d’ordre n sur [ωA, ωB] 
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Choix des fréquences transitionnelles
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Calcul de C(s)

C(s) minimise l’erreur entre 
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Etape 1: synthèse de -n
],[ BA ωωs

Calcul de C(s)
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Etape 1: synthèse de -n
],[ BA ωωs
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Etape 1: synthèse de -n
],[ BA ωωs

Exemple: voir figure matlab integrateur_modif.fig
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Etape 1: synthèse de -n
],[ BA ωωs
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modèle
entier

à Méthodes basées sur l’approximation de sn par un
modèle entier
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Synthèse de la partie irrationnelle

Etape 2: approximation de -n
],[ BA ωωs
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répartition récursive de zéros et de pôles
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à Méthodes basées sur l’approximation de sn par un
modèle entier
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à Etape 3 : simulation du modèle global
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à Etape 3 : simulation du modèle global
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à Etape 3 : simulation du modèle global
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modèle
entier

à Méthodes basées sur l’approximation de sn par un
modèle entier
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Conclusions et perspectives

Deux améliorations sont proposés pour la simulation de systèmes non entier

� Nouvelles expressions pour le borné en fréquences
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