4. z-TRANSFORMEN 1

4 z-transformen

4.1 z-transformen

4.1.1 Ber#kna z-transformen, inklusive konvergensomrade, av féljande signaler:

a) z1[n) [n —m] b) x3[n] = " sin(mn)u[n]
=7

c) xs[n] =" cos(mn)uln] d) z4[n) n=ly[n —1]

4.1.2 Bestam z-transformen av nedanstaende signaler med hjilp av ldmpliga transformpar i formelsam-
lingens Tabell 10:

a) z4[n] = uln] —un — 2] b) zp[n] =y 2u[n — 2] c) z.[n] = 2" un—1]+e"Luln]

4.1.3 Bestdm den inversa z-transformen av foljande enkelsidiga z-transformer:

22— 4) _ z—4 _ (e =2)2
8) X2 = L b) Xali] = o5 R P )
(2 —1)? ~ 2(—5z+22)
d) Xufs] = =~ e) Xs[z] = G+G-_22

4.2 Egenskaper hos z-transformen

zZm—1

—_— 0.
21z — 1)’ 12>

4.2.1  Visa att signalen z[n] i figuren nedan har z-transformen X|[z] =

Visa gérna bade utgaende fran z-transformens definition och endast utgaende fran Tabell 10 och
9 i formelsamlingen.
(Du behéver bade berikna transformen och motivera konvergensomradet.)
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4.2.2 a) Hirled z-transformparet (—1)"z[n] <= X[—2z], dvs. visa att Z {(—1)"z[n]|} = X[-=],

dir X[z] = Z {z[n]}.
b) Visa, utgaende fran sambandet i deluppgift a) och limplig z-transform i formelsamlingens

z
Tabell 10, att (—y)"u[n] <= ——; > |yl
(=7)"uln] P |2 > ||

¢) Anvind sambanden i deluppgifterna a) och b) for att bestimma z-transformen av de tva
signalerna nedan.

i) vn] = (2" = (=2)""") uln] ii) wln] = 4™ cos(mn)u[n]



4.3

4.3.1

4.3.2

Den dubbelsidiga z-transformen

Bestdm z-transformen (om den existerar), med tillhérande konvergensomrade, for f6ljande signaler
(ddr uo[—n] = ul—-n — 1)):

a) z4[n] = 0,8"u[n] + 2" ug[—n] b) xp[n] = 2"u[n] — 3"ug[—n]
c) z.[n] = 0,8™uln] + 3-0,4"ug[—n| d) z4[n] = 0,5/
(e72—-2)z

Beriékna den inversa z-transformen av X|[z] = da konvergensomradet dr

G- (-2

a) |z| > 2 b) e < |2| <2 c) |z| <e?



