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8. Ubung
Aufgabe 4.3:

Fiihren Sie eine Partialbruchzerlegung durch und bestimmen Sie Pole und Nulistellen.
Waihlen Sie den Konvergenzbereich derart, dass Sie ein rechtsseitiges Signal erhalten und
berechnen Sie dieses.
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Aufgabe 4.4:

Ein kausales LT I-System sei durch die folgende Differenzengleichung charakterisiert:
1 1
ylnl — 5 yln—11+ 7 yln—2] = x[n]
a) Berechnen Sie die Ubertragungsfunktion H(z) dieses Systems.
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b) Skizzieren Sie das Pol-/Nullstellendiagramm vom H(z).
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c) Bestimmen Sie mit Hilfe der Z-Transformation die Systemantwort y[n] fiir das
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Aufgabe 4.5:

Von einem digitalen Filter ist das Schaltbild gegeben:
x[n] y[n)
()

a) Berechnen Sie die Ubertragungsfunktion H(z) dieses Filters.
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b) Waihlen Sie den Parameter k so, dass das Filter stabil ist. Skizzieren Sie das Pol-
/Nulistellendiagramm fiir dieses stabile Filter.

Stabilitat im Z-Bereich

Eigenschaft Pole a , der Ubertragungsfunktion
Asymptotisch stabiles System Alle Pole a ,, besitzen einen Betrag |a , | <1

Alle Losungen a , besitzen einen Betrag [a n| < 1,
Grenzstabiles System zusétzlich liegt mindestens eine einfache Lésung mit

Betrag [an| =1 vor

Es existiert mindestens eine L8sung a ,, mit einem

Instabiles System Betrag |a , | > 1 oder eine mehrfache L&sung mit
Betrag [a | =1
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c) Berechnen und skizzieren Sie die Impulsantwort h[n] und die Sprungantwort a[n]
des stabilen Filters.
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A(z) = H(z) - Z(o[n])
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