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Exercice 1 
Soit le processus aléatoire 𝑥(𝑡) = cos⁡(2𝜋𝑓0𝑡 + 𝜃) où 𝜃 est une variable aléatoire ayant la 

densité de probabilité suivante : 

𝑓𝜃(𝜃) = {
1
2𝜋⁄ ⁡⁡⁡ |𝜃| < 𝜋⁡⁡⁡⁡⁡⁡⁡⁡

0⁡𝑎𝑖𝑙𝑙𝑒𝑢𝑟𝑠⁡
 

- Calculer, la moyenne, la variance et la fonction d’autocorrélation du processus 

aléatoire. 

Exercice 2 
 

Soit 𝑋(𝑡) un processus stochastique défini par : 

𝑋(𝑡) = 𝐴𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡 + 𝜑) + 𝐵(𝑡)  

Où, 𝐴 et 𝜔 sont des constantes, 𝜑 est une variable aléatoire uniformément distribuée sur [0, 2𝜋] 

et 𝐵(𝑡) est un processus stochastique stationnaire du second ordre (représentant un bruit additif) 

dont la fonction d’autocorrélation est notée⁡𝑅𝐵(𝜏). On suppose que les deux variables aléatoires 

𝜑 et 𝐵(𝑡) sont statistiquement indépendantes⁡∀𝑡. 

- Déterminer la fonction d’autocorrélation du processus⁡𝑋(𝑡) (c'est-à-dire⁡𝑅𝑋(𝑡, 𝑡 + 𝜏)).  

Exercice 3 
 

On considère deux processus aléatoires 𝑥(𝑡) et 𝑦(𝑡) définis par : 

𝑥(𝑡) = ⁡𝑟⁡𝑐𝑜𝑠(𝜔𝑡⁡ + ⁡𝜑) 

𝑦(𝑡) = ⁡𝑟⁡𝑠𝑖𝑛(𝜔𝑡⁡ + ⁡𝜑) 

où 𝑟 et 𝜔⁡sont des constantes et φ est une v.a. uniformément répartie sur [0, 2π].  

- Calculer l’intercorrélation de 𝑥(𝑡) et 𝑦(𝑡) . 

 


