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b) 

  
 

Mathlab-kode, der genererer figurerne: 
 
» w=-4*pi:0.05:4*pi; 
» B=[1 -3 3 -1]; 
» A=[1]; 
» H=freqz(B,A,w); 
» subplot(2,1,1), plot(w,abs(H)) 
» subplot(2,1,2), plot(w,angle(H)) 
» 
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Det er vinklens hovedværdi, der her er beregnet.  
Bemærk skiftene på π2+ , π2+ , π− , π2+  og π2+ .  

Skiftet på π− skyldes fortegnsskift for 
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