Systemes linéaires et filtrage

TdS - Chapitre 2

I. Systemes linéaires continus

1. Propriétés

e Linéarité: Sla,x,(t) + ayx,(t)] = a1 S[x1 ()] + a,S[x,(t)]

e Causalité: x(t)=0Vt<0=>S[x()]=0 vt<O

e Invariance temporelle: y(t) = S[x(t)] = y(t — ty) = S[x(t — ty)]

e Stabilité : AM, | Ix(®OI<My= 3IM, | ly(®©)] <M, & [[r(D)|dt <

0 < Re(1;) < 0Vi

2. Réponse d’un systeme LTI

e Réponse impulsionnelle : réponse a un Dirac h(t) = S[6(1)]
e Réponse indicielle : réponse a un échelon  y(t) = S[I'(t)]
e Réponseaunsignal x(t):  y(t) = x(t) x h(t)

: : _Ye® _ N
e Transmittance complexe: H(s) = X&) — Des)

« Pdles » racines A; de D(s) / « Zéros » racine z; de N(s)

II. Filtrage analogique

1. Bande passante

H
BP = {f | ZOIOg#[Izlf)l = —3}

2. Filtres classiques
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