Cours Signaux et Systémes — Enseignants: Michael Unser et Pierre Vandergheynst

Série 2

Réponses a I’exercice 2.1 : IMPULSION DE DIRAC

Rappel : f(t) *6(t —to) = f(t —to) et f(t)-d(t —to) = f(to)d(t — to).
1) rect(t).

2) rect(t —1).

3) rect(t—1).

4) rect(t — 2).

5) 0(t—2)—0(t—4).

6) e "Zrect(t + ).

7) 0.

8) o(t —2) — e tu(t —2).

rect (t) rect(t — 1)
1.5 1.5
1 1
0.5 0.5
0 0
05 -4 -2 0 2 4 s %% -4 -2 0 2
t t
rect(t — 2) 6§ (t—2)— 6 (t— 4)
1.5 15
1
1
0.5
0.5 0
-0.5
0
-1
0.5 -4 -2 0 2 4 6 % -4 -2 0 2
t t



Cours Signaux et Systémes — Enseignants: Michael Unser et Pierre Vandergheynst

e~ 2rect(t + 3/2) 5 (t—2)— e T 2u(t— 2)
15 15
1
1
05
0.5 0
0
-1
-05 -15
6 -4 -2 0 2 4 6 6 -4 -2 0 2 4
t t

Réponses a I’exercice 2.2 : ANALYSE DE SYSTEME

1) (D +50) {y}(t) = a(t)
2) hi(t) = u(t)e
3) Le systéme Sy est causal, RII (i.e. non-RIF) et stable BIBO.
4) z(t) =2y'(t) + 3y(¢)
5) h(t) = 26(t) — Tu(t)e ™
6) Le systéme S est causal et RIL.
7) (a) z1(t) = 26(t) — Tu(t)e 5
(b) 22(t) = +u(t)(3 + Te )
() 2(t) = Su(t)e 2 (7e3 — 1)

W= Ut

u

Réponses a l’exercice 2.3 : OPERATEURS DIFFERENTIELS
1) Réponse impulsionnelle : h(t) = 25'(t) — o(t).

Fonction de Green : g(t) = %u(t)et/z.
2) Fonction de Green de l'opérateur 2(D +I).

Réponse impulsionnelle du systéme z — y caractérisé par 2y’ + 2y = =.

3) 4D+ (1/2+))DD + (1/2 - j)I ){y}—iv .
h(t) = Tu(t)e” G sy (t)e~ (D) = Lu(t)e —(z+it _ %u(t)e*(%*j)t.

4) Dériver la réponse précédente
1

5) 1) mi(t) = h(t) = Ju(t)e” T — Ju(t)e~ I,
i) ya(t) = 6(t).
i) y3(t) = h(t) xe /3 = %e_t/?’.

Réponses a ’exercice 2.4 : REPONSES IMPULSIONNELLES

Rappel : Un systéme physique est causal-stable BIBO < tous les pdles de 'opérateur correspondant

sont dans le demi-plan complexe gauche (partie réelle négative).

1) (D —D{y}(t) = 2(t) donc y(t) = (D — )" {z}(t)

T=([D-0)""1; h(t) = T{5(t)} = etu(t) (cf. table A-5). Pas causal-stable BIBO.
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2) T=(D—2I)"2; h(t) = T{6(t)} = te*. Pas causal-stable BIBO.

3) T = [(D—70)(D+20)]"; A(t) = T{5(t)} = [e™u(t)] * [e 2 u(t)] = <= u(t) (table A-4). Pas
causal-stable BIBO.

4) ﬁu(t}(\@cos(\/?t) — sin(v/2t)). Pas causal-stable BIBO.
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