
Sistema Memoria Causale Stabile Tempo Inv Lineare

𝑦 𝑡 = exp (−𝑥 𝑡 ) No Si Si Si No

𝑦 𝑛 = 𝑥 𝑛 𝑥[𝑛 − 1] Si Si Si Si No

𝑦 𝑛 = 𝑥[−𝑛] Si No Si No Si

𝑦 𝑛 = ෍ 𝑥[𝑘]
௡

௞ୀିஶ

Si Si No Si Si

𝑦 𝑡 = න 𝑥 𝜏 𝑑𝜏
ଷ௧

ିஶ

Si No No No Si

𝑦 𝑛 = 𝑛𝑥[𝑛] No Si No No Si

𝑦 𝑛 = ቐ
𝑥 𝑛 𝑛 < 0

0 𝑛 = 0
𝑥 𝑛 𝑛 > 0

No Si Si No Si

𝑦 𝑛 = ቐ
𝑥 𝑛 𝑛 < 0

0 𝑛 = 0
𝑥 𝑛 + 1 𝑛 > 0

Si No Si No Si

𝑦 𝑡 = 𝑥 𝑡 − 1 − 𝑥 1 − 𝑡 Si No Si No Si

𝑦 𝑛 = 𝑥[2𝑛] Si No Si No Si
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Sistemi lineari tempo continuo

     




  dthxty ,Si ottiene:

Sia:      




  dtxtx

Ia Ipotesi: sistema lineare

sia               la risposta del sistema all’impulso centrato in t  . ,th
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Sistemi LTI

IIa Ipotesi: sistema lineare e tempo-invariante

     thth ,
In questo caso

essendo h(t) la risposta del sistema all’impulso ideale  (t)

Pertanto

         thtxdthxty  






Il segnale all’uscita di un sistema LTI è dato dalla convoluzione 
del segnale di ingresso con la sua risposta impulsiva
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Sistemi lineari tempo discreto

Sia:      knkxnx

k

 






Ia Ipotesi: sistema lineare

 k,nh  kn Sia la risposta del sistema all’impulso unitario

per la linearità del sistema:

     n,khkxny

k







 knh , kn 
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Sistema LTI tempo - discreto

IIa Ipotesi: sistema lineare tempo-invariante:

In questo caso:

   knhk,nh 

 nh Riposta impulsiva del sistema: risposta all’impulso  n

           nhnx knhkxny

k

 




Pertanto:

Somma di convoluzione



Sistema Tempo Inv Lineare Risposta impulsiva

𝑦 𝑛 = 𝑥[−𝑛] No Si ℎ 𝑛, 𝑘 = 𝛿[−𝑛 − 𝑘]

𝑦 𝑛 = ෍ 𝑥[𝑘]
௡

௞ୀିஶ

Si Si ℎ 𝑛 = 𝑢[𝑛]

𝑦 𝑡 = න 𝑥 𝜏 𝑑𝜏
ଷ௧

ିஶ

No Si ℎ 𝑡, 𝜏 = 𝑢 𝑡 −
𝜏

3

𝑦 𝑛 = 𝑛𝑥[𝑛] No Si ℎ 𝑛, 𝑘 = 𝑛𝛿 𝑛 − 𝑘

𝑦 𝑛 = ቐ
𝑥 𝑛 𝑛 < 0

0 𝑛 = 0
𝑥 𝑛 𝑛 > 0

No Si
ℎ 𝑛, 𝑘 = ቐ

𝛿 𝑛 − 𝑘 𝑘 < 0
0 𝑘 = 0

𝛿 𝑛 − 𝑘 𝑘 > 0

𝑦 𝑛 = ቐ
𝑥 𝑛 𝑛 < 0

0 𝑛 = 0
𝑥 𝑛 + 1 𝑛 > 0

No Si
ℎ 𝑛, 𝑘 = ቐ

𝛿 𝑛 − 𝑘 𝑘 < 0
0 𝑘 = 0

𝛿 𝑛 − 𝑘 + 1 𝑘 > 0

𝑦 𝑡 = 𝑥 𝑡 − 1 − 𝑥 1 − 𝑡 No Si ℎ 𝑡, 𝜏 = 𝑥 𝑡 − 𝜏 − 1 − 𝑥 1 − 𝑡 − 𝜏

𝑦 𝑛 = 𝑥[2𝑛] No Si ℎ 𝑛, 𝑘 = 𝛿[2𝑛 − 𝑘]


