
L’OUVRAGE 

La pratique du filtrage des signaux sous la double approche analogique et 

numérique ne saurait être dissociée du vaste édifice des méthodes et techniques 

du traitement du signal. 

L’analyse ou la synthèse, la transposition ou la modélisation des filtres, 

indépendamment  de leur type –passe-bas,passe-haut,passe-bande, optimal,de 

déconvolution…,passent incontestablement par une méthodologie mathématique 

descriptive adaptée. 

Ces préoccupations et surtout les réponses que nous estimons avoir apportées à 

travers la rédaction du présent ouvrage ,ont relèvent d’un critère d’objectivité et 

de progmatisme dans  l’approche du filtrage, illustré en cela par un choix 

raisonné d’exercices corrigés inspirés par notre pratique pédagogique. 

 

LE PUBLIC 

Tant en recherche fondamentale qu’en technologie, les approches théoriques des 

fondements mathématiques ne peuvent revendiquer une exclusivité dans leur 

appartenance à l’une ou l’autre de ces activités scientifiques ;il y a donc un 

impératif de perméabilité et de symbiose. C’est dans ce contexte que nous 

situons cet ouvrage FILTRAGE ANALOGIQUE ET NUMERIQUE qui pourrait 

intéresser autant les chercheurs que les étudiants en 

Electronique,Automatisation,Géophysique,Mécanique…. 
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