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Série 20

Réponses a I’exercice 20.1 : ANALYSE D’UN SYSTEME

_ s 271 _ s *271
1) HE) = e

2) Poles : +1/2. Zéros : 1+ 3j,1 — 3j.

3) La réponse en amplitude du filtre est représentée sur la Figure 1.

4) 1l s’agit d’un filtre coupe-bande.
5) Le systéme est causal-stable. La justification est donnée dans la correction.
6) yln] = hln] lorsque x[n] = 8[n]. Tci, hn] = —206[n] + % (4)" uln] + % (~1)" uln].
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7) (a) yiln] = Re(H (e/*7/17)) cos(37*) — Im(H (¢/*7/17)) sin(4)

(b) yaln] = 10 6[n — 11] — 22 §[n — 10] + 4 (—%)("*10) u[n — 10).
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FIGURE 1 — Réponse en amplitude du systeme de la question 19.2.

Réponses a l’exercice 20.2 : FILTRES A PHASE LINEAIRE ET FILTRES PASSE-
TOUT

1) (a

(b

(c

(d

) Le développement est détaillé dans la correction.

)

)

)
(e) Le filtre correspondant est stable.

)

)

)

)

Le développement est détaillé dans la correction.
L’ensemble minimal des zéros est représenté, avec le cercle unité, sur la Figure 2.

Le filtre correspondant est réel.
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Le temps de propagation de groupe du filtre correspondant est de 5/2.
L’ensemble minimal des zéros est représenté, avec le cercle unité, sur la Figure 2.
b

(c

Le filtre correspondant n’est pas réel.

Le filtre correspondant n’est pas causal-stable.

Réponses a I’exercice 20.3 : DENSITES DE PROBABILITE DISCRETES

1) Clz%etCQZ%.
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FIGURE 2 — Diagrammes poles — zéros des filtres H(z) (gauche) et G(z) (droite).

2) pi(x) = %fo’:o 27"5(xz —n) et po(x) = % Yoo 937" (x — n).
3) Plw) =L~ — et Py(w) = % leriw'

T 21 Leiw 1-3
4) p(r) = p20(27" = § x 37")d(x —n).
_ 1 2 1
5) P(Ld) - 1,%67]@1 - §1,%efjw'
6) P(w) = P(w)Py(w).



