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Exempel

Bestam y[n] av systemet representerad med differsekvation
y[n] = 0.8 y[n-1]+ x[n]

nar x[n] = o[n].



Idag

1. Differensekvationer och deras losning
2. Blockschema

3. Z-transformen (borjan blev det...)



Fran differential till
differensekvationer



Analog ’_/ Diskret/digital
system Ssystem



Differential vs Differensekvation

Differentialekvation

ay'+a, Y+ ... +aytay=bx"+b x"I+.. +bx'+ by

V) =y,(1) T yu(t)

partikular  homogen

Differensekvation osning losning

ﬁaky[n—k]=§b x|n-m] y[n]=yp[n]+Yh[n]



Differential vs Differensekvation

Derivata

A yit) Lutning=y/(n-Ty)

y(n-T})

Differens A ) Lutning= X1+ 1)-Ts —y(n-Ts))

‘Derivata av en diskret signal’
y((n+1)- TS)

}’("‘TS)




Exempel

Systemet representerad med differential ekvation

y’ (D) -2y(t) = o(t), y(0) =0,

samplas med samplingsfrekvens 10Hz. Los approximativt.



Blockschema
for diskreta system



Transversellt system

Multiplikation av signal n] Da a-x|n]
med konstant
Fordrojning av signal ] x[n-1]
X1 (1] yinl=x[nl+ Xz [n]

Addition av signaler

X, [N]



Transversellt system

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



Rekursivt system

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



Exempel: Blockdiagram

Rita blockschema for 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



Definition

Mest generellt koncept for tiddiskreta signaler

Z-transformen Z-transformen
(dubbelsidigt) (enkelsidigt)

Ett par

amnfor med Laplace Z

x[n]<=X(2)

F(s) = f f(t)e St




Exempel: Z-transtformen

Rita foljande sekvens och bestdm dess Z-transformen

x=1{2,-3,7,4,0,0, ........ !

o)

X(z)= E x[n)z"=2-37"+777+47"

n=—OO

27° -3 +77+4
= ; , 1zI>0
<




