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• Vamos a verlo con un ejemplo [Oppenheim, 5.24].

• Un sistema causal, lineal e invariante con el tiempo tiene la siguiente función de sistema:

a) Escriba la ecuación en diferencias satisfecha por la entrada y la salida del sistema.

b) Dibuje el diagrama de polos y ceros, e indique la ROC correspondiente del sistema.

c) Haga un boceto de la amplitud de la respuesta en frecuencia del sistema.

d) Establezca si las siguientes afirmaciones son ciertas:
– El sistema es estable

– La amplitud de la respuesta en frecuencia tiene un pico cerca de ω = ±π / 4.

– El sistema tiene un inverso causal y estable.
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