
Dans notre société moderne, où la technologie a envahi la vie de tous les jours, l’information 
devient essentielle. Le traitement du signal joue un rôle crucial pour mieux interpréter les 
observations reçues et extraire l’information pertinente et utile pour une décision quelle 
qu’en soit la fi nalité. De nos jours, le traitement des signaux et des systèmes trouve ses 
applications dans des domaines variés comme la surveillance, le numérique, l’automatisme, 
la santé, les télécommunications, la cyberdéfense, les capteurs intelligents, l’internet des 
objets, l’astronomie, la guerre électronique, la robotique, etc.

Cet ouvrage présente d’une manière originale et didactique les concepts fondamentaux 
du traitement de signal en abordant plus d’une centaine de questions que les étudiants ou 
les personnes non-spécialistes de la discipline se posent. Armés d’une longue expérience 
dans l’enseignement supérieur et dans la recherche en France et à l’étranger, les auteurs 
apportent des éléments de réponse dans un langage clair, concis et mathématiquement 
accessible au public.

Les concepts fondamentaux sont traités via des questions illustrées d’exemples, renforçant 
le bon sens physique et facilitant l’appréhension de notions trop souvent réputées ardues. 
L’ouvrage est ainsi rendu accessible au public le plus large : ingénieurs généralistes, étudiants 
préparant des DUT, BTS, diplômes d’ingénieurs, licences et masters scientifi ques. Si l’exercice 
de dialectique qui consiste, pour convaincre, à proposer simultanément questions et 
réponses afférentes s’avère parfois réducteur, force est de constater que les auteurs ont su 
maintenir une très grande ouverture dans leur exposition qui devrait inciter beaucoup de 
dubitatifs du traitement du signal, de tous bords, à consulter leur ouvrage.
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