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Funcion de sistema » Hemos caracterizado los sistemas (lineales e invariantes) por medio
de dos respuestas equivalentes:

— Respuesta al impulso, A[n]

— Respuesta en frecuencia, H(w)

+ Vamos a emplear una tercera funcion para caracterizar sistemas:

— Funcién de sistema, H(z)
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H(z) =TZ{hn]} = » z[n]z""
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Como en todos los casos de transformacion, la Transformada Z
consiste en la representacion de la sefial en términos de unas
funciones ‘base” {¢[n; z)} = {z"}, neZ,zeC

1
— f X(z)2" tdz
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+ Al tratarse de una representacion en una variable compleja, se suele
hacer en el denominado plano z

4 Im{z}
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Re{z}

H(2)|oeww = HE®) = Y hlnle 7*" = TF{h[n]}




Transformada z + Algunas propiedades utiles de la Transformada z

— Linealidad
TZ{ax[n| + by[n]} = aX(z) + bY (2)

— Desplazamiento
TZ{x[n —nol} = z7"° X(2)

— Convolucion
TZ{z[n] xyln]} = X (2)Y ()




Representacion en +  Supongamos un filtro digital dado por
el plano z

yn|=zxn]+b-xn—14+by-xn—2|4+a,-yn—1 +as - yn — 2|
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Representacion en
el plano z

Hemos mencionado que la Transformada z puede no estar definida
para todo valor de la variable z

Los valores de z donde esta definida esta transformada constituyen la
Region de Convergencia (ROC)
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Hemos mencionado que la Transformada z puede no estar definida
para todo valor de la variable z

Los valores de z donde esta definida esta transformada constituyen la
Region de Convergencia (ROC)
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Sequence Transform ROC

Transformada z

1. 3[n] 1 All z
1
2. u[n] 1—.-i 2] > 1
1
3. —u[—n— 1] — |z] <1
— I
4. §[n — m] z " All z except 0 {(if m > 0)
or oo (if m < 0}
1
5. a"uln] (v 2| > {4l
1
ﬁ'. —ﬂ"u[—n-l] 1_—‘12_| IZI“:|H|
az" !
T Hﬂ"[&[ﬂ] Em |z| - |.‘.’.I|
gz !
8. —na"u[—n—1] O—a ) 1zl < |4l
I — [cos o)z ™?
9. [cos wen]uln] 1—[zcasm];'1+z'2 |z} > 1
aQ
, [sin ]z 7!
10. [sin wonuln] I —[2cos mn]z_l ¥z ? >
- 0
11. [#" cos wyn]u[n] L — [r cos ola”! lz]| > *
' 0 Il —[2rcosewy)z™ ! + 1%z 2
o [rsin wg)z ™!
12 [ sin wpn]uln] I ~2r cos & ;z'l Y HES
0
3 a", 0<n<N -1, 1 —aVz™ " 0
10, otherwise 1 — qz~1 71>




Transformada z +  Algunas propiedades utiles de la Transformada z

— Linealidad
TZ{ax[n| + by[n]} = aX(z) + bY (2)
ROC: al menos R, N R,

— Desplazamiento
TZ{x[n —ngl} = 27" X(2)
ROC: R, +£0,0¢
— Convolucion
TZ{z[n] * yln]} = X (2)Y (2)
ROC: al menos R, N R,

— Producto

TZ{x[n|y[n|} = on f X(0)Y (z/v)v tdv
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