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Transformadas

Transformada Z -

X[z)= > xlnjz™"

n=—oQ

x[n] = % 7{X[z]z”_1

Transformada Inversa Z

Exemplo: 5.1

Exemplo: 5.3
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Transformadas

Transformada Z -

X[z)= > xlnjz™"

n=—oQ

x[n] = % 7{X[z]z”_1

Transformada Inversa Z

Exemplo: 5.1

@ Determine a transformada Z do sinal:

X[Z] = Z ~"u[n]z™"

n=—oo

Exemplo: 5.3
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Transformadas

Transformada Z -

X[z)= > xlnjz™"

n=—oQ

x[n] = % 7{X[z]z”_1

Transformada Inversa Z

Exemplo: 5.1
@ Determine a transformada Z do sinal:
X[Z] = Z ~"u[n]z™"

Exemplo: 5.3

@ Determine a transformada inversa de %
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-
Propriedades

Linearidade
xi[n] <= Xi[n] e xo[n] <= Xo[n] =

alxl[n] + 82X2[n] <~ ale[n] + ang[n]
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-
Propriedades

Linearidade
xi[n] <= Xi[n] e xo[n] <= Xo[n] =

31X1[n] + 32X2[n] <~ ale[n] + ang[n]

Causalidade

o0

X[z] = Z x[n]z™"

n=0
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.
Mais Propriedades

Deslocamento para Direita
x[n|u[n] <= X|z]
x[n— mluln — m] = ZimX[z]

x[n—mlu[n] <= z7"X[z] + z7" Z x[—n]z"

n=1
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.
Mais Propriedades

Deslocamento para Direita
x[n|u[n] <= X|z]

x[n— mluln — m] = ZimX[z]

x[n—mlu[n] <= z7"X[z] + z7" Z x[—n]z"

n=1
Deslocamento para Esquerda
x[n|u[n] <= X|z]
m—1
x[n+ mluln] <= 2"X[z] = 2™ > x[n]z""
n=0
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.
Mais Propriedades

Convolugdo no Tempo
x1[n] <= Xi|z]
x2[n] < XZ[Z]

x1[n] * x2[n] <= X1[z] X2[Z]
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.
Mais Propriedades

Convolugdo no Tempo
x1[n] <= Xi|z]
x2[n] <~ XQ[Z]

x1[n] * x2[n] <= X1[z] X2[Z]

Multiplicagdo por ~"

x[n]u[n] <= X]z]

~x[nluln] <= X H
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.
Mais Propriedades

Multiplicacdo por n
x[n|u[n] <= X|z]

nx[n]u[n] <= —zdizX[z]
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.
Mais Propriedades

Multiplicacdo por n
x[n|u[n] <= X|z]

nx[n]u[n] <= —zdizX[z]

Reversao no Tempo
x[n] <= X|z]

1
x[—n] <= X-
z
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.
Mais Propriedades

Valor Inicial

x[0] <= leﬂrr;o X|z]

Exemplo: 5.5
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Mais Propriedades

Valor Inicial
x[0] < lim X[z]
Valor Final
Nlim x[N] = Iiml(z —1)X|[z]
Exemplo: 5.5
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Mais Propriedades

Valor Inicial
x[0] < lim X[z]
Valor Final
Nlim x[N] = Iiml(z —1)X|[z]
Exemplo: 5.5
@ Resolva:y[n + 2] — 5y[n + 1] 4+ 6y[n] = 3x[n + 1] + 5x[n] Se as
condi¢des iniciais forem y[—1] = % e y[-2] = g—g e a entrada for

xX[n] = (2)""uln]
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-
Componentes de Entrada Nula e Estado Nulo

5 6 11 3 5
1-24+2) Y[z - = =
( z+z2> 2 (3 z) 2—0,5+z(270,5)

—_———
termo das condigdes iniciais  termos em funcdo da entrada

(2 —5246)Y[z] = (32— 11) + z32+95)
—— zZ — 0,5
—_———

termo das condicOes iniciais -
termos em func3o da entrada

o 2Gz-1) 232 +5)
[2] = 2 _5,16 (z—0,5)(z2 — 5z 4 6)
N————

resposta de entrada nula  resposta de estado nulo
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Resposta de Estado Nulo

Resposta de Estado Nulo = Funcdo de Transferéncia

(EN4+a EN71 . 4a,_1E+an)Y[n] = (boEN+ b EN 7 4.+ by_1E+by)X]n]
ai a an B by b by N

(1+ S +Z2 +...+ZN) Y[z] = <b0+ ~ +Z2 +...++ZN)X[z] (xz")

Y[z]  boz" + b2V + .+ byo1z+ by PlZ] H]
X[z) N4 aZNl4 . +ayizd+ay Q[Z]

Y[z] = X[z]H[Z]

Exemplo: 5.6
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Resposta de Estado Nulo

Resposta de Estado Nulo = Funcdo de Transferéncia

(EN4+a EN71 . 4a,_1E+an)Y[n] = (boEN+ b EN 7 4.+ by_1E+by)X]n]
ai a an B by b by N

(1+ S +Z2 +...+ZN) Y[z] = <b0+ ~ +Z2 +...++ZN)X[z] (xz")

Y[z]  boz" + b2V + .+ byo1z+ by PlZ] H]
X[z) N4 aZNl4 . +ayizd+ay Q[Z]

Y[z] = X[z]H[Z]

Exemplo: 5.6

@ Determine a resposta y[n] de um sistema LDIT descrito pela equagdo
diferenca:y[n+ 2]+ y[n+ 1] + 0, 16y[n] = x[n+ 1] + 0, 32x[n] para a entrada
x[n] = (=2)~"u[n] e com condi¢Bes iniciais nulas (sistema no estado zero)
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