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Sammanfattning: Allman Linjar Differensekvation
UTAN begynnelsevarden

y(n) +;ak y(n—Kk) =kZ(1)bkx(n— k)

y(-1)=y(-2)=, ...=y(-N)=0 (dvs alla begynnelsevarden lika med noll)

Z-transform:
Y(2) +a,z 'Y (2)+..+a,z "Y(2) =, X (2) +bz "X (2)+..+b,z " X(2)

-1 ~M
b, +bz"+...+b,,z

Y(z) =
(2) 1+az ' +..+a,z"

X(2) = H(z) X(2)

Utsignalens transform ar alltsa produkten

Y(z) =H(z) X(z) med
N(z)
X (7) = —2/
D=2
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Genom partialbraksuppdelning kan vi skriva
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. Transient I6sning (eller sk. natural response) ges av invers Z-

transform av 2.
A(2)

Den stationara losningen ges av (steady-state response, or forced

response) ges av invers Z-transform av g}(f))




Allman Linjar Differensekvation
MED begynnelsevarden

(antag kausal insignal dvs X (2) = X7 (2))
N M
y(n) + 2.3, y(n—k) =2 b,x(n—k)
k=1 k=0

y(-1), Y(-2), .... y(-N) har varden skilda fran noll

\a (Z) transform ger (anv. den enkelsidiga Z-transformen)
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e Transient I6sning (eller sk. natural response) ges av invers Z-

transform av 2.
A(2)

e Den stationara I6sningen ges av (steady-state response, or forced
response) ges av invers Z-transform av N(2)

Q(2)
e Zero input I6sningen ges av begynnelsevardesvillkoren dvs som
invers Z-transform av No®
A(2)

. Zero-State l16sningen ges av responsen for systemet i vila dvs
utan begynnelsevardesvillkor, av invers Z-transform av
B.(z) N, ()
A(z)  Q(2)



