mm Causale m ST

y(t) = exp(—x(t))

y[n] = x[n]x[n — 1] Si Si Si Si No
y[n] = x[—n] Si No Si No Si
n g g 3 g
il — Zk_ x[k] Si Si No Si Si
3t Si No No No Si
y© = | 2@
y[n] = nx[n] No Si No No Si
x[n] n<O No Si Si No Si
yln]={ 0 n=0
x[n] n>0
x[n] n<0 Si No Si No Si
y[n] = 0 n=20
x[n+1] n>0
y@)=x(t—-1)—x(1—-1t) Si No Si No Si

y[n] = x[2n] Si No Si No Si



Sistemi lineari tempo continuo

Sia: x(t) = jx(r)5(t — T)dT

|
—
R
= I? Ipotesi: sistema lineare
. -
—

sia h(t, 2') la risposta del sistema all’impulso centrato in ¥ = 7.

Si ottiene: y(t) = jx(r)h(t,r)d T




II? Ipotesi: sistema lineare e tempo-invariante

In questo caso

ht,7)=h(t—7)

B essendo /() la risposta del sistema all'impulso ideale 0 (f)

= Pertanto

I 00

- 9(0)= [ e)he=c)dz = x{e)® n(0)
—0

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

+00
sia:  x[n]= Zx[k]5[n—k]
] k:—OO
— I2 Ipotesi: sistema lineare
— Sia h[n,k] la risposta del sistema all'impulso unitario 5:71 — k]
—
Sln— k] W,k

- —
per la linearita del sistema:

400

=S alka ]

k=—c0




Sistema LTI tempo - discreto

IF Ipotesi: sistema lineare tempo-invariante:

In questo caso:

— hln,k|=hln—k]|
T— h[n] = Riposta impulsiva del sistema: risposta all’impulso 5[}1]
e
Pertanto: 400
yln]= Z x|k |n—k]|=x[n]® n|n]
k=—0o0

Somma di convoluzione




m Risposta impulsiva

hln, k] = 6[-n — k]

X\ Si Si h[n] = u[n]
yln] = zk=_m"["]
3t : T
y(t) = f x(t)dr e > he o) =u(t-3)
y[n] = nx[n] No Si h[n, k] = né[n — k]
x[n] n<O0 No Si S[n—k] k<O
yln]={ 0 n=0 hin, k] = 0 k=0
x[n] n>0 dn—k] k>0
x[n] n<o No Si S[n — k] k<0
y[n] = 0 n=20 hn, k] = 0 k=0
x[n+1] n>0 S[n—k+1] k>0
yt)=x(t—-1)—x(1—-t) No Si ht, ) =x(t—-7—1)—x(1—-t—1)

y[n] = x[2n] No Si h[n, k] = §[2n — k]



