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Opg 5.7
Linearitet: o, [n]+ Bx, [1] = ay, [n]+ By, [n]
Tidsinvarians: xln - no] = yln - no] alle n.
Kausal: xn]=0 = y[n]#0 starter ved N 0
starter ved n, og Ny, =n,
a) yln]= x[n]cos(0.27mn) Det ses direkte af udtrykket, at systemet er kausalt.

X, [n] = v [n] = X, [n]cos(0.27m)
X, [n] = Y, [n] =x, [n]cos(O.Zn’n)

xln]= aox [n]+ B, [n] =

yln]= (o, [n]+ Bx,[n)) cos(0.27m) = o, [n]cos(0.27m) + Bx, [n]cos(0.27mm)
=0y, [n]+ By, [n]

Systemet er altsa linezrt.

| delay [, system win]
x[n] |
n_
»{ system yin] »| delay y—[n"]r

x[n] = y[n] = x[n]cos(O.Znn)

@verste vej:  wln]= x[n —n, Jcos(0.27m)

Nederste vej:  y[n— n, |= x[n- n, Jcos(0.27r(n - n,))

De to veje er forskellige, da de to cos ikke er ens. Derfor er systemet ikke
tidsinvariant.

F.eks. x[n|=6[n] = yln]= 8[n]cos(0.2m) = §[n]
og  x[n-1]=68[n-1] = y[ln-1]=68[n—-1]cos(0.2r(n-1)) = §[n—1]
men wln] = 8[n —1]cos(0.27mn) = cos(0.27)8[n 1],

der er forskellig fra y[n—1].
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b) y[n] = x[n]— x[n - 1] Det ses direkte af udtrykket, at systemet er kausalt.

xl[n] = yl[n]:xl[n]_xl[n_l]
nhl = yl=xlnl-xh-1]

xln]= 0w, [n]+ B, n] =

yln]= xln]- xln —1]= (o, [n]+ Bx, [n]) - (o0x, [n = 1]+ B, [n 1)
= 0x, [n]_axl [n - 1]+ Bx, [n]_ Bx, [n - 1] =y, [n]"' By, [n]

Systemet er altsa linezrt.

ylnl= xln]=ln 1]

Qverste vej:  wln]= x[n—n, |- x[(n—ny)—1]
Nederste vej:  y[n— n, |= x[n- ”o]_ xl(n-1)- ”o]

Da de to veje er ens, er systemet tidsinvariant.

C) y[n] = |x[n] Det ses direkte af udtrykket, at systemet er kausalt.

ull = yinl=[xn]
xhl = ylnl=lxyl]

aln]= o [n]+ B, [n] =
ylnl=[xln] =loos [+ Brln] # afx,[n] + Blx, [n] = o, [n]+ By, [n]

Systemet er altsa ikke lineart.

sl = o]

Qverste vej:  wln]= |x[n - no]

Nederste vej:  y[n - n, = |x[n — no]

Da de to veje er ens, er systemet tidsinvariant.
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d)

y[n] = Ax[n]+ B Det ses direkte af udtrykket, at systemet er kausalt.

X [n] = yl[n]: Ax, [n]+B
xlhl = = Ax 0]+ B

xln]=ax, [n]+ B, [n] =

yln]= Axln]+ B = A[O(x1 [n]+ Bx, [n]l+B= 0Ax, [n]+B+ PAx, [1]
# oy, [n]+ By, [n]

Systemet er altsa ikke lineert. (Medmindre at B=0).

y[n] = Ax[n]+ B

@verste vej:  wln]= Ax[n—n, ]+ B
Nederste vej: y[n —-n, ] = Ax[n —-n, ]+ B

Da de to veje er ens, er systemet tidsinvariant.



