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Exempel 

Bestäm y[n] av systemet representerad med differsekvation  
 
y[n] = 0.8 y[n-1] + x[n] 
 
när x[n] = δ[n].  



  

Idag 

 
1.  Differensekvationer och deras lösning 

2.  Blockschema 

3.  Z-transformen    (början blev det…) 
 
 



  

Från differential till 
differensekvationer 
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Analog  
system 

Diskret/digital  
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Differentialekvation 

Differensekvation 
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y(t) = yp(t) + yh(t) 
homogen 
lösning 

partikulär  
lösning 

anyn + an-1yn-1+ … + a1y’+ a0y = bnxn + bn-1xn-1+… +b1x’ + b0x 
 

Differential vs Differensekvation 



‘Derivata av en diskret signal’ 

Differential vs Differensekvation 

Differens 

Derivata 



Exempel 

Systemet representerad med differential ekvation  
 
y’(t) -2y(t) = σ(t), y(0) = 0,  
 
samplas med samplingsfrekvens 10Hz. Lös approximativt. 



  

Blockschema 
för diskreta system 



Transversellt system 



Transversellt system 

y[n] = ax[n] + bx[n-1] 



Rekursivt system 

y[n] = x[n] + 0.6y[n-1] 



Exempel: Blockdiagram 

Rita blockschema för systemet representerade differensekvation: 
 
a)  2y[n] – y[n-1] + 4y[n-2] = 5x[n] 

b)  y[n] -5y[n-1] + y[n-2] = 3x[n] -4x[n-2] 



  

Z-transformen 



X(z) = x[n]z−n
n=−∞

∞

∑

Definition 

Z-transformen 
(dubbelsidigt) 

Z-transformen 
(enkelsidigt) 

X(z) = x[n]z−n
n=0

∞

∑

x[n]↔
Z
X(z)

Ett par 

∫
∞

−=
0

)()( dtetfsF st

Jämnför med Laplace 

Mest generellt koncept för tiddiskreta signaler 



Rita följande sekvens och bestäm dess Z-transformen  
 

    x  =  {2, -3, 7, 4, 0, 0, ……..} 

         X(z) = x[n]z−n
n=−∞

∞

∑ = 2−3z−1 + 7z−2 + 4z−3

                  =  2z3 −3z2 + 7z+ 4
z3 , | z |> 0

Exempel: Z-transformen 


