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Série 5

Réponses à l’exercice 5.1 : CONVOLUTION

1) F (ω) = 1
jω−s .

2) F1(ω) = 1
jω+1 .

F2(ω) = 1
jω+2 .

F3(ω) = 1
jω+1 −

1
jω+2 .

3) f3(t) = e−tu(t)− e−2tu(t).
4) Propriété de convolution : F3(ω) = F1(ω) · F2(ω)⇒ f3(t) = (f1 ∗ f2) (t).

D’après les tables de convolution (A-4), on a bien (f1 ∗ f2) (t) = u(t) e−t−e−2t

−1−(−2) = f3(t).

Réponses à l’exercice 5.2 : ANALYSE DE SYSTÈME

1) (a) h11(t) = 1
3u(t)e−

2
3 t.

(b) H12(ω) = 2e−6jω.
(c) H1(ω) = 2

3
e−6jω

jω+ 2
3
.

2) (a) h2(t) = 1
6u(t)e−

2
3 t.

(b) Ha(ω) = 1
6

4e−6jω+1
jω+ 2

3
.

3) (a) hb(t) = 3δ′(t) + 2δ(t).
(b) H(ω) = 1

2(4e−6jω + 1).
4x(t− 6) + x(t) = 2y(t).

(c) Le système est causal et BIBO-stable.
(d) Voir graphes ci-dessous.

i. y(t) = 1
2rect(t) + 1

8rect(t+ 6).
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Figure 1 – La fonction y(t) = 1
2rect(t) + 1

8rect(t+ 6).

ii. y(t) = 2u(t− 6) + 1
2u(t).
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Figure 2 – La fonction y(t) = 2u(t− 6) + 1
2u(t).

Réponses à l’exercice 5.3 : DUALITÉ

1) f(t) = 1
jt+1 −

1
jt−1 .

2) S1(ω) = 1
jω+1 .

S2(ω) = − 1
jω−1 .

3) Dualité : f(t) = S1(t) + S2(t)⇒ F (ω) = 2π (s1(−ω) + s2(−ω)) = 2πe−|ω|.
4) Dualité : g(t) = 1

2πF (t)⇒ G(ω) = f(−ω) = 2
ω2+1 .

Réponses à l’exercice 5.4 : DÉCALAGE ET DILATATION

1) X(ω) = sin ω
2

ω
2

.

2) Propriété de décalage ⇒ Y (ω) = e−jω/2X(ω) + ejω/2X(ω) = 2 cos
(
ω
2

) sin( ω
2 )

ω
2

= 2 sinω
ω .

3) y(t) = x(t/2).
4) Propriété de dilatation ⇒ Y (ω) = 2X(2ω). On vérifie que l’on retrouve le résultat du 2).


