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Epreuve cimimang Traitemeny ge signal of robotique (1Th30)
Exercice 1 (10 pis)
L. Un filrre analogique présente une fonction de transfert ¢ xprimie par
H(p)= :

p= 1-3,'?-!-1

1. Caleulez les pdles de Hip). Le filtre est-il stable?
2 Caleuler la répunumpuls_lpmﬁuu du filtre.
] e ﬂ"ﬁhﬂ' numérique comespondant H(z) pur la methode e | mvanance

i phase lingatre qui répand aux contraintes en [requence

|F (m)

;hiﬁanlxm Tik‘]—u+k+.l:

: . | q\
tl ,,__':.,1._._.; 1 i'ﬁ* tdl: s:In D N am:L 0= k= N\ ;




Mﬁﬂﬁ'mﬂm de transformation homogene defitissant le repére (Ry) dans le repire (Riif par

8, o LA i d

e :ﬂ'l_iﬂ; IT"""‘.""'lﬁ"r =ix, -ria,
i lﬂ',l'ﬂ, fa o e, r o
0 o 0 i
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