Priklady
1.2 Aky diskrétny signal x2(n) musime pridat k

0 pren= -1, -2, -3, ...
xi(n)=( 2 pren=0,2,4,... (1.19)

-3.5 pren=1,383,5,7, ...

aby vysledny signal bol
0 pren=-1, -2, -3, ...
x(n) = ¢ (1.20)
2 pren=0,1, 2, ...

Kedze sa jedna o linearnu sustavu, musi platit princip superpozicie, t.j.

x(n) = x1(n) + x2(n) alebo

x2(n) = x(n) — x1(n)
Po vyjadreni, pre jednotlivé n dostaneme
0 pren= -1, -2, -3, ...
xon)=( 2-2=0 pren=0,2,4,6, ... (1.21)
2-(-3.5) =5.5 pren=1,3,5,7, ...
a po zjednoduseni
5.5 pre n=1,3,5,7, ...

x2(n) = ( ) (1.22)
0 pre ostatné n

1.3 Pre diskrétny systém opisany diferencnou rovnicou
y(n) = x(n) — cosyx(n—1) + 2cosyy(n-1) - y(n—-2)

urcte impulzova charakteristiku, ak y = 7

Pre zadané y diferen¢na rovnica ma tvar:

Y = x(n) - Zxn-1) + Y2 y(n-1) - yn-2)

potom impulzova charakteristika ma tvar:

h(o) =1 n(1) = 2 h2) =0
h(3) = _@ h(4) =-1 h(5) = —@

h(6) =0 h(7) = 2 h(8) = 1

N



Pre dalSie vzorky impulzovej charakteristiky plati:

(k) = h(kc-8)

Impulzova charakteristika h(n) je periodicka pre n>0.
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