Chap 2 Transformée de op for things L aplace (abuk symbolique) 
CE) ~ Fp to the promotion 
F(p) = f e-pt f(t) at 
Fonction 
définie 
N 
Transformee 
Originale ou image de $64) variable ou transformie 
- inverse de F(p) otation of6)- '[ f(t)] 
. f(t) = -[F(p)] 
A retenir 
• . 
ult) 2.u(t) 
이자야곡 
u(F) 
- 1 
pta 
e e-at ult) 
• Ws (wt) ult) 
P 
p2+ we 
p2twa 
• sim (wt) u(t) + 
• 8(t) + 
X. S(+) 
1 a 
m 
+ 
1 
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de la somme c'est ha 
• Propriétés de la The 
1) La Transformée cle lo somme Sles Transformées. 
to fum] - Ficp) 
2) Transformée de la dérivée 
+ [ f'(4)] = pF(P) - foto Concution 
. initiale En generahi 
'Z[ f("}(9) - P5 F(p)-pa-t66)- pon-2 846) -- f(n-1)(0) 
puinante de py 
céuvee 
defa 
3) Transformée de la primitive 
filt) e primitive de 801) 
H(p). F(p) +h(o). 
- 
Р 
. 
4 X [e-at pow] - F(pre) 5) [t" ult)) = m 6) Theo de to vakuuz emuliak i fco) fum fle). locum pFCP) 
This de la valeur female = f(o)lim f(u) Limp F(p) 
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7) Théorème du changement de l'échelle du temps 
[66)] = a F Cap) 
8) { [ t":f(t)) = (-1)" da Feps 
.elona 
9) Théorème du retard 
{ [f(t-2)). e - TP FCPS 10) T h des fonctions périodiques 
g(t) une fonction périodique de periode T 
(+) sa restriction tq: ) = g(+) te[0, 1] 
L 
o 
par ailleurs 
G(P) = 
F(p) ле-ТР 
FACE 
Scanné avec CamScanner 
Chap 3 & Fonction 
de Transfert 
C. I 
=0 
NY 
Fonction de transfert 
avec ( transmittance opérationnelle) 
avec s NCP) = 
(D(p) = Traction rationnelle irréductible 
• H(p) = N(P) 
- Dla 
b; på aipi s puntu 
TR0 
.) est 
invariante dans tous les cas. 
Olen 
Parametres d'un système - 
Domaine kemporel Domaine de Laplace 
Eat diff 
H(P) = NA La plus grande 
The degré le plus élevé dérivation des (t) 
I de Dcp) La clane al ha plus petite Le plus petit 
dérivation de s(+) | 
alegré de D (P) Gain statique Ferdamental Si mo 
Si Nepete 
corocters. 
D(P) - Ci T si toutes 
Stabilite 
es raunes si tous les piles. réelles. La parties de H(p) sont apparties 
Eat 
ico 
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Chaplye Schúmas fonctionnels et heurs tramsf Lormations 
mo 
- Schema fonctionneh . Scherma - blue C'est ha representation graphique simplificé 
d'un procédé rehativement complexe. * Th contient :P_Des blocs 
-Des lignes d'action (Liaisons orientes) |- Des points de sommation 
Des points de prélèvement . Exemple: 
4.1997, leo Comparateur d'actice'yone pulirement 
Ho (p) k 
blocs 
Seramatuur 
EG) 0 
n 
d'action 
Règles de simplification 
- Association en cascade(série): Fp1,0)) *(6) Amcp) , 5(0) 
=> HCP) = I H. (p) 
Autre Inter 
l'entree et la 
sontre, it m'y a quewn 
Pertem 
VOT 
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- Association en parallele 
D H faut qu'ils ont tous ha meme entrée. 
2.0) 
S(p) 5(P) 
El 
i= 
1 
H(p) = 7 Hi (p) - Réduction des boucles & 
ECP E RIHA GO 
EC) - E(p) - XCP) 
Chaine 
directe (d'action 
- 
erreur (écart. 
du système) 
Elp) 
HA (p) 
5CP) 
Sortie 
Consigne 
a 
o 
He (p) 
suvre Centru 
de référence) 
- chaine 
. X(p) - H2(0) S(p) 
de 
boucle retour de réaction) 
mesure 
Boucle ouverte (B.0) Dans cet exemple Hiro (P) = H,(p). Ha(P) 
H. 6) = Produit des 
fonctions de 
. transfert de la chaine 
directe et de retour 
le la boucle. 
Boucle fermée (B.F) Formule de Black 
Fonction de transfert = de la chaine directe 
11 HBO (p) 
H 
BF 
1 
full 
Dans cet 
exem 
Sammallu 
exemple Hicp) ī+ Halp) H, (P) 
HW "6FM 
Comrasateur 
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devient a 
. 
cuan 
Un 
[(p) 
dans le ras 
cu 
Fonction de transfert de l'erreur 
&(o)- Limpe(p) Herr (p) = ECP) a 
I poo ECP) + HBO(P) Elle renseigne sur 
ha performa hce piécisioni 
Erreur statique de 
position 
E 
( 
) est 
dite. 
si e(t) = Xult) 
échelor de position 
erreur incicielle 
s erreur statique de 
vitene 
R erreur de trainage 
Å e(t)=xtult) échelon de 
witine (Rampe) 
-Perturbationsa 
. llne perturbation Z(p) est une autre entrée . Un trouve souvent : 
SCP) = HxQP)(p) + Hz (p) Z(p) 
Z() 218! 
(6) relica du systeme 
reliés à la 
borne (6) bonne (-) en presence clo' entrees 
bwriel tanément 
sentie 
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* on a 
2 méthodes 
pour 
trouver 
S(p) 
Méthode 2 
Methode 
directe 
Melhude 1 Superposition - fere etapei F(p)o 
2(p) = 0 cm trouve Silp) = Hu(p). E(p) - Deme etape: Z()+0 
on écut s en fonction de E 
et Z. 
on trouve S2(p) = 4() Z(P) -3eme étape : Elp) to 
Z(p) to S(p) = 5.60)+52 (p) 
~ Correction (régulation)~ 
0 
0 
T 
rances a un 
- anerw 
CY 
Your corriger (regler) has performances d'un systeme anevi , on util ix un régulateur (correcteur) 
qu'on le mote par RCP) ou ccp): 
Types du régulateur & 
Type P (lepontiormeh) - Rep) - K (et) - Type I ( I mtegrak) → RCp) - Type D (Dérvé) + RCp) kp 
· Type PI + C(p) = kx + K? * Type PD (p)=ka + Kep 
· Type PID + R (P) = kx + K + Kz p 
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Manipulation des schémas Ponctionnelse 
- Déplacement d'un point the 
sommation & 
une 
seune 
sortie 
Un 
point 
de sommation ? 
Plusieurs entrées 
géminat 
Schiman fonctionnek Es(p) - Happ) 
en arah 
E2(f) 
996) 
L 
ament 
H(p) 
S(p) 
on 
peut 
diphaur le point 
de sommation 
en arah on ajoute un bloc 1 
sur ha scritic et un bloc HCP) 
sur chaque entries ExG) – H.(p) H(p) --- E.Le) - H2(p) --H(p) Ek (pl(p) H(p) En(p) --- Hocp) -- H(p) 
en armont on joute un bloc 
sur h entrée du bloc Hk (p) 
et sur chaque chaque entre et un bloc H4 (6) 
sur ha sortie Es(2),(6bente S(p) 52(p2-4260) - Copy What Hels 
EK(P) I Face How what 
someone 
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un 
ou 
de 
- Déplacement d'un point 
prélèvement ; + Un point de préherement 
- 
une seule entrée ? 
Plusieurs 
- senties 
Schima fonctionneh 
genérah 
veris l'animat 
S(p) > S2(p) 
Senoval 
FC) _HQ) 
EO) -_viri 
H2CP) 
Hk (p) — 
Halp) céphacer he point 
5x(p) 
sm (p) de prélèvement 
on 
peut 
Vers L'avah Sur ha sortie de l'un 
des blocs 
Vers L'amont 
on 
ajoute un 
HP 
bluc 
I 
sur 
et 
h' entrei 
un bloc 
on ajoute un bloc to 
sur al aque sortell et un bloc HACP) sur l'entre un "07-SIN) 
ha de 1940)1 5520p) 
---------- > Sklip) 
Meteost Home > Son (p) 
H(P) sur 
chaque 
sortie. 
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Chap 5: Systême Linéaire 
de fer ordre * ter andre fondamentale 
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K = $co) pro 
co) 
Leponses 
- Equation différentielle ? Ests = Ke ato - Fonction de transfert & 
HCP) = Step K: Gain abim H(p) - Réponses & * Képonse impulsionnelles 
elt) = a Sl) = E(p) = 0 on S(p) = H(p) E(P) = kg s(t) = de result) { sco) = kila 
$(O) = 0 Représentations 
s(E)=0,37-(0) 
solt 
0,31.10) 
Pour déterminer Ei 
Sut par ha tangente Soit par 0,34 (0) 
Diagramme de Boden 1, feron Se fondamentale 
*1 Onane Tona 
Pulsation de 
wo = 1/2 
cassure 
. 
W 
Cage 
merah 
or 
Gas = 20 log | Hjul e = arg (H (jw)) on on a: MGw) are Does Gab(w) = - do log [ 4 +(wzje] + lo logik 
I flw) = -- Arctg (wr) (la phone period od x) Pour w=w, a Gab (wo) = - 3dB 
K 
= 1 
- 
+ 20 loak 
- 
Pour k= 
1 
reau nces 
- Fun basses fréquences a 
- WKwon / 
WEK1 donc Gdge et tuo - En hautes fréquences & 
ww. 
- wt»1 donc Gap *- Zulug(w) 
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Casure 
Representation 3 your 
↑ Gab s Point Courbe 
de 
asymptate 
en B. 
Lw1 
- 
-- 
>W 
K 
Vs 
- 
l'origen 
1 
Origma 
-3dB 
-- 
Kit 
courbe 
- asymptate 
علل 
de 
en H.F pente 
- LudB/decade (de pente (-1)) 
Courbe 
de 
asymptote 
en B.F 
Thase 
Wo = 1 
W 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
Els 
courbe 
r 
reelle 
Chaque Point de Camure (intersection entre les arympteles en HF et en B.F) 1 
puodenos 
nood un e por 
péro 
à un 
de H(p) en valeur 
absolue. soit 
Asymplete 
Ten H. 
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Chap 68 Syskème fondamental 
de 2 eme ordre 
- Equation Olifférentielle 
ajb+q 34+9 sebe Un second orche - Fonction de transfert e 
est shobhe si HP) = Do , к», aq, g et a sont 
" aprapta parhmusp twe mon muhs et de avec sok Rim H(P) = bois même Ligne 
To W. = V a : Pulsation propre men amuntit 
mer 
lom = vas. Cuefficient (Facteur) d'amurtirement 
Un susheme 
est 
stable 
no 1 *Imphantation 
pot aire et - IL s'agit de phoor her a pôles de Hp) dans he phan de Laplace (plan complexe). Equatencteristiques per lmw.pt w. 
A) As we (me 1) den 
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1 er cas & aldo m> 1 on a clone I põles réelset alastincts 
PE= - mwo - w, Vm? 1 o I. De Pe 3.- mw, + w. Um 2 
t o regime apériodique he sysh eme est stable. 
Optimque 
2eme cas s'== m = 11 
On a un pôle doub he reéh 
Pa = P2 = - Woo - Régime critique he systeme est stable 
*tore 
Im 
3 eme cas ? AKO o<m<4 
on a a pôles comphexes conjugués 
PA mwo + jw. V1_me? P2 = - mwo-ju, ve-mel 
P2 
Si (m/1: Régime 
pseudu - péridique Re [pa] =Re[p]= = muy co he systeme est stable 
Si m-o: Régume 
périodique Re [pe] - Re [pe] =0 he systeme est instable 
o 
Im 
tam 
- nowin 
' 
co-> Re. 
Scanné avec CamScanner 
- Réponse à un système fondamental zime 4) Réponse indicielle e 
ordrer 
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w NuthEala e(t)=Qu(t) ) = 
Donc 
: 
A kchelon { 
le position 
À 
S(p) = kx [ lit =A) - Ka [1 recente o 
Régime apóriodiquem>4 
- Fonction de transfert 
(0) = K s'(t) = 0 (s"(t) -u 
=> t = 0 -> 
TK | H(p) = cut ap)ATP) 
se han Avec s E. - - 1 170 (cel pat) 
Keprésentation 
Act) (0) - Koit-- - - - - - 
- 
-- 
0,95 m iqbal 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
Perunt d' inflexion 
Termo 
* 
ti 
to 
Régime critique m= 1 
Fonction de Transfert & 
Régime périodique mzo 
| H(P) = ca pe 
wp = Wo 
PET 
! Vein asaine 
pseudo-periodique 
Jonc 
on ai 
on 
a : 
SCP) = ka[< che ring 
ACH) = K« [1-(€ + 1)e*]ue) 
s(t) = kx (4 - sim (wyt + I)) uCt) | 
zka (1 - cos (wet))ut) s(0) = Période propre & To= 2 
Dépassement : tour a Réprésentation: 
SO)= Ko 
si(t) =3 =>tru 
$"(+) -u -tiro a Keprésentations 
Sko 2 Act) 
2K 
ACH) 
--- 
Ona le max de rapidité 
so to-o------ 9,95 () +- --- 
--- 
>t 
olti tr 
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Régume pseudo périodique o<met 
- 
Fonction de Transfert & 
K papel 
H(p) = - 
(P-PA) (P-P2) 
Done ona: S(p) =k&($ Chinese 
me ) = $(t) = K« [ . Wo e must sim (upt +V)]uc) 
Avec 
s wp = w VA-me 
pseudo 
pulsation 
TV 
Arcana com 
pulsation des oscillations 
( حعلن 
cos Y = m 
sin 4 = Vime s(o)=0 s(O) = ko si(t) =0 =D 
,H KE 
. Représentations 
Hy a 
dépanement 
Reudo-Perøde 
tembo Tk pic : 
st 
ta 
ta 
tr 
t3 
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Pseudo-tériode 
party weet niet altid 
Temps de pic 
s(tpic) - smax 
Temps de réponse 
* C'est le ter instant pour le queh s(t) pénètre dans 
R' intervalle t sy Oles(co) 
et me sunt pas 
notrri ln 100 
mwo 
Pour se=5 tramu Dépassements 
D = Imaxcoc) (Sanu unite) 
sco) Smax = ka[ 1 te 
mit - 
et 
comme 
Done 
D= e 
m 
m7 DO 
m 
1 
m> 
0D 
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- Resonance 
* Pulsation de 
Wr = WV1 -2me 
résonance ? 
- Condition de 
ma ve 20,407 
Un 
- 
Pic 
de 
résonance 
une auro 
Togarthmique 
en échelle Linéaire 1 Hgwn) | Ecole met 
en échelle logarithmique 1 Hejun) lang= lo log and home 
Facteur codes 
résonance 
Quamvammer 
• Pue sation de 
l Hj wc) I = 141 max 
coupure we 
Gde (wc) - Gde max - 3 dB 
Dan 
Damla 
A WBP 
Domaine dew pour 
le variation lequel 
G(w) > G (wc ) 
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. ~ Stabilité - 
tha plus importante des performances d'un systheme 
est ha stabit ité. 
Stabilité ha condition de base de ha stabilité est la suivante : 
Un sysh eme est stable ssi tous les pôles de sa fonction de Transfert sont à 
partie réelle négative. O 
Erickell * Si l'ordre du sysh eme est > e, on utilise ha méthode 
suivante : Crütère algébrique de Routh - Ce critère est komposé de & conditions i 
Une fere condition mécessaire mais non suffisante : The faut que tous hes coefficients as du D(p) scient non muts et de même signe. H(p) = N() 
Si cette condition n'est pas vérifiée, he système est inshabhe, si elle est vérifiée, on pas à ha deme condition : 
2 eme condition mécessaire est suffisante : Après la fere condition, on trace he tableau de Routh suivant : iclomet | clonne 2 | 
an an 
aver A - annan-2-an ang 
am 1 1 
pn-1 
Imad 
an. 3 
An-2 
IB. 
Atto 
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a plus importante des performances d'un système 
ha stabilité Stabilité ha condition de base de ha stabil it est la suivante : - Un système est stabhe 
ssi tous les pôles de sa fonction de Transfert sont à 
partie réelle négative. O 
- strict si l'ordre du systeme est >e, on utih ise ha méthode suivante : -sütère algébrique de Routh Ce critère est composé de el concliknions e 
>> Ulme tere condition nécessaire mais non suffisante h faut que tous hes cofficients as du D(p) scient on mutes et de me signe. H(p) = N() 
Si cette co sin est pas ve 
inst abh 
i t l'ordre de D(p) fiée he critere de Routh dit: ndition :) 
pour que he systeme alors on ai 2eme simts Lignes soit shabhe, il faut 
ere 
que re's la yere 
(ECC) + 
tous hes termes 
de ha tere colonne ant: I colonel I can 
Scient de même an an-2 
signe (que hesa;) 
Icoanes 
and | Qin - 3 An-2 Bn2 
А ТВ 
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Critere graphique de Revers * Pour étudier ce critère, ih faut revenir au diagramme de Bode et à h'analyse harmonique et défunur: 
un point critique par une FTBO HG (jw) = -1 Slone i uljw) | = d et's Gang = Luleg/ HGw)! = 0 dB 
( arg (HQjw)) = < = -T Ce point critique définit ha Limite de stabilité. 
he critere de Revers dit qu'un systeme si lors que ha courbe dh phase passe par π, ha courbe de gain est că odB. 
Pour déterminer ha position du sysheme par rapport au point outique, on dif-init a marges de sto - Marge de gain : s m - o - lolog I Hgc (jwer) || 
.. ( arg (H. Bo (juicr)) = -T - Marge de phase s me =T + ang ( Hou jws)) 
de les dang | Hoo (jux)) = DdB ( ! Woljws)) = 1) 
- 
Sab 
GdB 
wer 
>W 
oH 
melo 
Systeme stable 
Systeme 
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sur * Pour elucher ce critère , uh Paut revenir au diagramme de Bode et à k'analyse harmonique et 
inir: --> un point critique par une FTBO H (jw) = -1 
clone | Hlw')) - 1 et's Gijs = Zulog! Gw) = 0 dB 
I arg (HGju)) = _ - - Ce point critique definit ha Limite de stabilité. o he critere de Revers 
is 
dit dit 
qu'un systeme 
qu'un système est stable si lors que ha courbe de phase pase par π, ha courbe de gain est că odB. 
Pour déterminer ha position du sy heme par rapport au point outique, on dif-init a marges de stabilité - Marge de gain & Şimg = 0 - Lulog I HBc Cjwer) ! 
.. larg (H. Bo jwer)) = -T - Marge de phase : s me = T + ang ( Houljus )) 
Relog | Man Ciws) | = DdB ( 1 Heobjws)] = 1) ysteme Systeme Systeme 
Stable Critique | instable o maro Critere de Revers 
werwe 
Wer = WA 
Marge de Gain 
Marge 
OdB 
د ها 
وال 
ble Phase 
me so 
I meco 
Systeme instat 
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-Rapidit 
in 
- 
- 
---- 
me transit 
are 
trei af est 
d'autant plus unses 
Un systeme est 
d'autant plus h étude de ha rapidik é concerne 
) 
rapide 
rapide que son ha durée du réqume 
gure transit ure. ha transit ameha 
temps de réponse tr possède un rége me transit are tres con est dépanement et à temps de montée minimal ? 
Pour analyser ha rapidité, on définit le temps de réponse à 5% (appelé ausni tempus de stabilisation) 
par he temps mis par he système pour que sa réponse atteunt + 5% de sa vaheur f inahe. 
Pour ceha on mate h intervalle [ 0, 954 : 1,054 ] comme ha bande de stabilite 
unimak petit 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
- 
(15) o 1 er ordre o seme undre operuodique 
geme ondre critique 
od enne undre pseuduperiodique he dernier point ou ha réponse entre dans ha bande de stabilité sans 
sunti 
Guek ques formules 
ة 
انلید 
دن 
4,4757) 37 
→ Pour Les systemes de fer uncle 
Plus & plus la ropridite i 
Scanné avec CamScanner 
Pubxation 
Ple pre 
2 
m 
= 
0 
Pour Les systèmes de geme ordre , c'est encore plus comphiqué car he temps de réponse dépend du coefficient d'amertinement : 
· Pour m oitet → tr(+57) 
• Pour m«4 -> Hr(+57) - mwo . Pour m»4 → tr(+5%.) South 
ameria 
3 
mwo 
Our 
6 
m 
Pulsation le cupere 
coupure 
ha rapidité peut être étuchee auni avec ha Bande Tamante (BP) qui est définie par L'intervalle 
Jo, wc] 
fer ordre: we == Plus žy, we plus BP est éten clue alone rapidike 2 
2eme ordre we = wg - Plus wo 1, we done rapidite 7 
- Un système est 
d'aulant plus rapide que sa bande pasante à alb en boude curente (l'intervalle [o, 2] ). est d'autant plus large 
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Precision 
h'analyse de précision est basé sur h eticle de tecart ul hereur en ruqumne pomament ( 
tre). 
Homep! [COK Done he cahcub de l'erreur permanente ou statique revient u o catcher la humite al arco en utel vant he Thionerna 
de valeur of unale : 
ESEQLim E(t) = him pe(p) Avec Elf) peut être cahauhé à partir de ha FTEE : 
E (P) Yelp) 
1+ HBc (p) - E - bump Telp) donc elle dépend de 
- ha consigne ha consigne 
et at ha 
OFTBO Si ti entré est échelon D uren ch position Ep Si t' untres ent Rampe Enea de uläre 
en de trainage Ev xh'erreur dépend aun de ha clase de la 
FIBO 
T 
1 HBO (P) 
Le cas & Echelon et clame (FTBO) -oerby Emucho 
poeten 
1 Sachant capacete FIBO a loween gene ade 
vanille: 
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2eme cas & Echelon et clame (FTBO)= d 
> Erreweg de 
position 
cumpe 
et 
clame (FTBO)=0 
Erreur de 
vitene 
En el me book to 4 eine casă Rampe et clame (FTBO) = 1 >> Errence 
viwme 
14. 
=s Erreur de 
vitesse 
pe et clame (FTBO) = 2 
. = Limp. 
1 
1+ 
. 
اد 
Jest 
et 
Conclusion de l'erreur statique de position mulle pour une classe de haFTBO> 1 (tirs sans faire du calcuh). 
Conclusion 28 h'erreur stratique de vitere est nulle pour une clane de la FIBO 2, 2 
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~ Correcteurs 
* On utih ix dans metre cas , t types de correcteurs : 
Type de correcteur Proportionnel (p) 
U de fonction de transfert Rep) = K EN Xp1 Dip), Ses caracteristiques: 0 
e) plus ha rapuchite Caméliore) 
ť ka shabiks ( degradás) et (petite) phas ha stabih ité Caméliore l 
et ta rapidité dégradée) Type de correcteur Proportionnel° Integral (PI) 
R(p) = ķ + ki = kp (1 temp - Ce correcteur annutre l'erreur ECP). 
skatique de position et amelione ha precision car h'intégrah ajoute to ha clave de FŤBOU Type 3 : Correcteur Proportionnel Dérivé (PD) 
u RCp) = + Kap = kpĆ 1 + Odp) . Ce negur ateur amélione ha ECP) & stabilele en cleminuant hes e lápisements en amphide ed em nombne lapte Type 4: Correcteur Proportionnel - Integral - Derivé (PID) R(P) = Kp + Kit + Kg P = kp(+ Erp) Ce reguk ateur amehione prate que ment op touden hes performances i stabilite, ep) + práction et nou die 
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Codage de l'information 
Codage. Du Base to Base ? 
hes sust emes de nume Cration § 13) Bare To Base 16 & 
• Noolbre déçimale Bobe. do (0,11,2,3,4,5,6,7,8,3) Fexemple : 139 
On divise le marbre pour 16 fus qu'ai auoci 
• Code Binaire : Base 2 (0.1) 
D'ou (139)00 = (8B) 
• Code octal ¿ Base 8 (0.4.2.3,4,5,6,7). Décodage & Babes 
e Bas 2 Base to . 
• Cude Hexadecimal : Base 16 (0,1...,9, A, ,F) 
* On multiple chaque base 16 A-lo, B = 4, c. 12, DE 13, £= 14, F=15 
chiffre par le numéro de la base a la punance de Son ondre en commençant de drate vezalagruche Exemples: 
.(toddet), = 12+2+4927-193.0.324.4.25 4+48:34 
Base 16 4) Base (40 - Base 
- (45)10 
. (+502), -2.8 T cet + 532, 332.38: 3584 On divise le nombre par 2 fusqu'à avoir o. 
-(3906) Exemplo 1312 
. Pus on écrit le nombre. T. (1093) = 3.169795 464 +162 PA 463 
du bas vers le haut 
= 3+ 144 + 42964 = (4407) 16 d'ou (13) 10 = (1101), Transcodage ha porrege entre les bares eutas 
que 10. bado 2) Base to Base 8 & 
4) Base al mo Base Vera On cliviser le nombre per jusqu'à avuir o. Exemple: 13948 
Toll 2 314516 
: J'ai (199) v = (243) 
| 000/001/000/01 | 100 | dud | Hol Add I Exemple: 
On divix to nombre 
• (16ko du 11), =(213); 
en groupes de 3 
SE62 
Scanné avec CamScanner 
( 
9 
3 
Scanné avec CamScanner 
2) Base 2+ Base 16 € 
* Pour pamer au Cude Binaur réfléchi dams la table de venite ih suffit aut faire des 
imiroirs. care ar pucto con loloo fc1c1 foltok 14 Nove/10011010 1011 10100 101 1410 1441 
Conversion & (toxelio11), =(8B) 16 On Clivuse le nombre 
+) Binaire naturel → Binaire réfléchia 
• (A293)46 = (todocno latv11), en groupes de 4 
fohe ter chiffre (à gauche) neste le meme + Code Binaine naturel 1 * Code Binaire réfléchi 
Bi alors le chiffre en boncurr riplich 
est or Nombre I Code Bimaire pur Nombre Code Gray 
3 alors le chiffre en benaure replachu. | décimal | Bu B3 B2 B. décama G4 G3 Č. 
o est 0100 000 
Exemple: BE BOB BB, 0 0 
17miran (25) olo 
Boncur pur. 1 out on 
Boncure wiflachi: 11011 : 2) Bimaire réfléchi > Bimore puro t he chiffre reste le même. 
s miroir (8b).mn Up on compare le but du nangitt chi biraz pier lo celui du rang j cu binaure Orflechi ta 
Si Bj+š - Gjalors Bj =D til Si Bjt4 G alors B = 1 
- 
010 
- 
mir ır (40) 
1 to Aol 
alolo 
/-7-Tolololololo 
------++/clol 
S-01014101 
0 
0 
1 o 110 
Exemple: 
1 1 
o 
1 
icleic 
3 imue pour : 
40 ot. 
1oloo 
