
قوچان ͳصنعت دانشΎاه - کامپیوتر) (گروه ها سیستم و ها سیΎنال سوم سری های تمرین

را شده داده h[n] و x[n] = u[n− ۴] سیΎنالهای کانولوشن حاصل ͳترسیم روش از استفاده با -١
آورید. بدست

،h[n] =


٠, n < ٠
١, ٠ ≤ n ≤ ٣
−٢, ۴ ≤ n ≤ ۵
٠, n > ۵

به را حاصل و نموده تعیین را h(t) و x(t) سیΎنالهای کانولوشن زیر حالتهای از Έی هر برای -٢
نمایید. بیان ش΋ل ترین ساده

x(t) = tu(t), h(t) = eatu(t) الف)
x(t) = h(t) = sin tu(t) ب)

x(t) = ٢e−٣tu(t), h(t) = (e−t − e−٢t)u(t) ج)
این ΁پاس باشد، y١(t) = e−tu(t− ٢) + ٢u(t) برابر x١(t) ورودی به LTI ͳسیستم ΁پاس اگر -٣

بΎیرید) مشتق x١(t) از :ͳراهنمای) کنید. تعیین x٣(t) و x٢(t) ورودیهای به را سیستم
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این ͳخروج میدهد. را y١(t) ͳخروج زیر، ش΋ل در شده داده x١(t) ورودی ازاء به LTI ͳسیستم -۴
نمایید. تعیین x٣(t) و x٢(t) ورودیهای ازاء به را سیستم

١



است. y(t) = e−tu(t) + u(−١− t) صورت به واحد، پله ورودی ازاء به LTI ͳسیستم ͳخروج -۵
آورید. بدست بالا ش΋ل x(t) ورودی ازاء به را سیستم این ͳخروج

اند: شده داده زیر صورت به ضربه ΁پاس و ورودی گسسته، LTI سیستم Έی برای -۶{
x١[n] = (١٢)

n−٢u[n− ٢],
h[n] = u[n+ ٢]

نمایید. تعیین را ( y١[n] ) سیستم ͳخروج الف)
x٢[n] = (١٢)

n−٢u[n− ٢]− (١٢)٢
n−٣u[n− ٣] صورت به فوق سیستم به ورودی سیΎنال اگر ب)

کنید. بیان y١[n] حسب بر را ،y٢[n] ،ͳخروج باشد،
کنید. بیان y١[n] و h[n] حسب بر را y٢[n] ج)

است: شده توصیف زیر ͳورودی-خروج رابطه با LTI ͳسیستم -٧

y(t) =
∫ t

−∞ e−٢(t−λ)x(λ)dλ

کنید. تعیین را فوق سیستم ضربه ΁پاس الف)
نمایید. ͳبررس سیستم این در را BIBO پایداری و ͳّعل خواص وجود ب)

میدهد. نشان را اند شده داده ͳخط سیستم Έی به که ͳورودی-خروج زوج سه زیر ش΋ل -٨
آورید. بدست شده داده x[n] ورودی به را سیستم این ͳخروج

٢



،x١[n] ورودی اعمال ازاء به سیستم این کنید فرض و باشد LTI سیستم کنید فرض قبل سوال در -٩
آورید. بدست x٣[n] و x٢[n] ورودیهای به را سیستم ͳخروج حال بدهد. را y١[n] ͳخروج
آورید. بدست شده خواسته حالت سه از Έی هر برای را زیر LTI سیستمهای ͳخروج -١٠

کنید. تعیین را شده داده سیستمهای ͳخروج روش، ترین ساده با -١١

صورت به و T تناوب دوره با ضربه قطار سیΎنال Έی x(t) سیΎنال -١٢
بΎیرید. نظر در زیر ش΋ل صورت به را LTI سیستم ضربه ΁پاس است. x(t) =

∑∞
k=−∞ δ(t− kT )

٣



کنید. رسم را x(t) الف)
کنید. رسم را آن و کرده تعیین T = ٣

٢ ازاء به را y(t) باشد y(t) = x(t) ∗ h(t) اگر ب)
ͳزمان های بازه در g(t) کنید فرض بΎیرید. نظر در را g(t) ضربه ΁پاس با LTI سیستم Έی -١٣

فرض با باشد. صفر مخالف ٠ ≤ t ≤ Tb بازه در فقط سیΎنال این و باشد صفر برابر t > Tb و t < ٠
شود، فوق سیستم وارد x(t) =

∑∞
k=−∞ akδ(t− kTb) سیΎنال اگر ها ak مقادیر بودن ͳحقیق

نمایید. تعیین g(t) و ها ak حسب بر را ،y(t) سیستم، ͳخروج رابطه الف)

ازاء به را ͳخروج ش΋ل باشد، g(t) = Π(
t−Tb

٢
Tb

) = u(t)− u(t− Tb) قبل بند در اگر ب)

x(t) = ۴δ(t)− δ(t− ٢Tb)

کنید. رسم
شود: ͳم تعریف زیر صورت به ͳحقیق سیΎنال Έی برای ͳΎخودهمبست تاب΄ -١۴

Rx(τ) =

∫ ∞

−∞
x(t)x(t− τ)dt

نمایید. بیان سیΎنال دو کانولوشن حسب بر را Rx(τ) الف)
تعیین x(t) = ۴(u(t)− u(t− ٣)) سیΎنال برای را ͳΎخودهمبست تاب΄ قبل، بند نتیجه Έکم با ب)

نمایید.
نشان بΎیرید. نظر در را T٢ عمر با x٢(t) و T١ عمر با x١(t) پیوسته زمان سیΎنالهای الف) -١۵

است. T١ + T٢ برابر y(t) = x١(t) ∗ x٢(t) سیΎنال عمر دهید
دهید نشان بΎیرید. نظر در را N٢ عمر با x٢[n] و N١ عمر با x١[n] گسسته زمان سیΎنالهای ب)

است. N١ +N٢ − ١ برابر y[n] = x١[n] ∗ x٢[n] سیΎنال عمر
بΎیرید. نظر در را h(t) = e−tu(t+ ١) ضربه ΁باپاس LTI ͳسیستم -١۶

نمایید. ͳبررس را BIBO پایداری و ͳّعل ویژگیهای وجود عدم یا وجود الف)
نمایید. تعیین x(t) = e−٢tu(t) ورودی ازای به را فوق سیستم ͳخروج ب)

خواص وجود عدم یا وجود است، شده داده آنها ضربه ΁پاس که زیر LTI های سیستم برای -١٧
نمایید. ͳبررس را BIBO پایداری و ͳعل ای، لحظه

h(t) = cos(πt) الف)
h(t) = e−٢tu(t− ١) ب)
h[n] = (−١)nu[−n] ج)

h[n] =
∑∞

p=−١ δ[n− ٢p] د)
خواص مورد در است. شده داده s[n] = ٢−n−١u[n] صورت به LTI سیستم Έی پله ΁پاس -١٨

کنید. نظر اظهار آن بودن ͳعل و ای لحظه

۴



Έکدامی شده داده نشان x[n] ورودی به (TI) زمان با ناپذیر تغییر و ای لحظه سیستم ͳخروج -١٩
ضروریست. دلیل ذکر باشد. تواند ͳم شده داده نشان های ͳخروج از

صباغ قربان باشید، موفق

۵


