Aufgabe 4.3:

Fiihren Sie eine Partialbruchzerlegung durch und bestimmen Sie Pole und Nullstellen.
Wihlen Sie den Konvergenzbereich derart, dass Sie ein rechtsseitiges Signal erhalten und
berechnen Sie dieses!
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Aufgabe 4.10:
Von einem digitalen Filter sind die Pole z..; und Nullstellen zy; der Ubertragungsfunktion it
H(z) gegeben:
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a) Skizzieren Sie das Pol/Nullstellendiagramm. <_—)H(___ e
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b) Berechnen Sie allgemein die Ubertragungsfunktion H(z) dieses Filters. Wie ist der
Verstérkungsfaktor in Abhéngigkeit von a,b zu wéhlen, damit H(z)|,—; = 1 ist?
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¢) Bestimmen Sie die minimalphasige Teiliibertragungsfunktion H,,(z) des Filters und
skizzieren Sie deren Pol/Nullstellendiagramm.
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d) Bestimmen Sie die Allpassteiliibertragungsfunktion H,(z) des Filters und das zu-
gehorige Pol/Nullstellendiagramm.
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e) Sind das minimalphasige Teilfilter und der Allpass stabil und kausal?
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f) Geben Sie (sofern das iiberhaupt méglich ist) fiir beide Teiliibertragungsfunktionen
H,,(z) und H,(z) Realisierungen mit Addierern, Multiplizierern und Verzogerungs-
elementen an.
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Aufgabe 4.11:
Es sei ein zeitdiskretes kausales LTI-System mit dem Eingangssignal z[n] und dem Aus-
gangssignal y[n] gegeben. Dieses System wird durch ein Paar von Differenzengleichungen

spezifiziert, die jeweils ein Zwischensignal w[n| enthalten:
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a) Bestimmen Sie den Frequenzgang H (ejg) und die Impulsantwort h[n] dieses Sys-

tems. Ist das System stabil?
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b) Bestimmen Sie eine einzelne Differenzengleichung, durch die z[n] und y[n] verkniipft

sind.
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¢) Skizzieren Sie eine Realisierung des Systems mit Addierern, Multiplizierern und

Verzogerungselementen.
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Aufgabe 5.2:

Ein einfaches Verfahren fiir den Entwurf von FIR-Filtern ist die Fenstermethode, bei der
ein idealisiertes Filter mit der unendlich langen Impulsantwort hy[n] durch ein Filter mit
endlich langer Impulsantwort
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0 sonst

approximiert wird. Dabei weicht die Ubertragungsfunktion H ((’19) des realisierten Filters
von der Ubertragungsfunktion Hy(e’?) des idealisierten Filters ab. Diese Abweichung sei
durch das Fehlermafl
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a) Der spektrale Fehler E(e’%) = H(e?’)— Hy(e’?) kann als Fouriertransformation eines
zeitlichen Fehlers e[n] dargestellt werden:
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Ermitteln Sie e[n] dieser Fourierdarstellung in Abhéingigkeit von h[n| und hg[n].

b) Driicken Sie das Fehlerma$ ¢? als Funktion von e[n] aus.
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c) Zeigen Sie, dass das Fehlerma$ ¢ dann minimal ist, wenn h[n] entsprechend der
oben angegebenen Beziehung die zeitbegrenzte Impulsantwort des idealisierten Fil-
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