Correction TD N°1 systemes

échantillonnés
Exercice 1.
Ts Indice des échantillons (k) S(t)=
0.8 2 S§(t — 2T;) = 6(t — 1.6)
1.5 1 §t—-T,)=6(t—-1)
&§(t —2T,) + 6(t — 3Ty)
0.5 2,3et4 +6(t — 4T,) = 6(t — 0.5)
+6(t—1) + 6(t — 1.5)
§(t—Ts) + 65(t —2Ty)
! let2 =6(t—1)+6(t—2)
2 1 S(t—Ty) =6(t—2)
3 Pas d'échantillons non nuls 0

Exercice 2. (calcul de la transformée en z d'un train d'impulsion)

Le signal 5" (1), que nous pouvons représenter graphiquement (figure 11.18) peut &tre écrit sous la forme d’une

différence de deux signaux :
sty =si(6) —s2(0)

5 ()

Figure 11.18 Train d'impulsions.

Le signal 57 (f) est un échelon unitaire et le signal 52 (f) est un échelon unitaire retardé de kp + 1 échantillons (soit d’un

temps (kg + 1) T.

Par conséquent : S(z) = 5i1(z2) — 52(2)

7
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Siz) =

P .
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et: Sa(z) = T] ()
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d'ou; S(z) =
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Exercice 3. (Calcul de la transformée en z d’'une sinusoide
échantillonnée)

L:!,rm.r _ e—jwt

2

s(f) = sinwt =
La transformation en 7 étant linéaire, on a :

s@ =5 [2 (") ~2 (e )]

-

soit : S(z) — 1 { . _ Z }

2j |z —eloTe 7 g—jule
1z (? _ e—}w]‘"e 4+ ejng) 1 z (ejm]r,- _ e—jw]‘"e:}
Sz == — - P = 7 : - -
) j (@ —elle)(z—eioTe) 2 [2 — z(efoTe 4eJoTe) + 1]
d'oir: N p—

22— 2zcoswTe + 1

Exercice 4. (Fonction de transfert et relation de récurrence)

La fonction de transfert en z se détermine immeédiatement a partir de I’équation de récurrence :
sc=05e1 —0.65,1 & S(2)=05z"E@ —0,6z7'S()
Sz 0577 0.5

d’oir : G(z) — _ —
ou @ E(z) 1+06z-' z+06

Lorsqu’on injecte un échelon unité a I'entrée de ce systéme, on a :

0.5 Z

5@ =GR = 52

La valeur finale du signal de sortie est donc :

. . _ . 71— 1 0.5 7
kﬂg1153=;g11|(1—z I)S(E}zll—rﬂ( zZ .z+.0,6.z—])

0.5
7+ 0.6

s0it : lim s = 1im (

k—+4oc I—

) =0.3125
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Exercice 5. (Calcul d’'une série d’échantillons de sortie)

+ La fonction de transfert en z nous conduit immédiatement a I’équation de récurrence :

-z
Z

G(z) = = S [1-025:" +0.253—3] — E( [1 —z_']
@ 1 —025z-!+0,25z1 @ @
d'on : 5 — 0.25.5';;_| + 0.25.’:';;_: =€ — €r_1
Nous retiendrons : sp =€ — e + 0,255 — 0,255 _»

Calculons les échantillons de sortie (tableau 11.1) et représentons les graphiquement (figure 11.19).

Tableau 11.1 CALCUL DE LA SUITE D'ECHANTILLONS.

k| 0 1 2 3 4 5 6 7 8

N . | 2r, | 31, | ar. | st | 6. | 7T, | 8T
e | 1 1 | 1 I 1 1 1 1

s | 1 ]0250|-0,188- 0,109] 0,020 | 0,032 | 0,003 |- 0,007]- 0,003

Calculons pour finir la valeur finale du signal :

lim s, = lim (127"} 8G) = lim (1 - ') GREE)

[ —1

1 —z! z

. . fz—1 .
(Hm s _.123].< z 10257 71+025:7% 7 1)
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Figure 11.19 Représentation temporelle de la sortie du systéme.

La valeur finale du signal de sortie est donc :

lim 5. =0

k—+oo



