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1. Beispiel:

Gruppe A
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c) y[n] + 1
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y[n − 2] = x[n] + x[n − 2],

N = M = 2, a0 = 1, a1 = 0, a2 = 1
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e) mit x[n] ≡ 0, w[−1] = 0 und w[−2] = −2 folgt

W (z) = 1 − 1

2
z−2W (z) und Y (z) = −2 + W (z) (1 + z−2)

⇒ Y (z) = −2 + H(z) und damit y[n] = −2δ[n] + h[n]

(Sieht man auch direkt anhand des Schaltbildes: w[−2] = −2 entspricht der Ein-
speisung von −2δ[n] am Ausgang des unteren Verzögerungselements.)

Gruppe B
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b) Pole: z∞1,2
= ±1

2
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= 0, z02
= 1

c) y[n] − 1

4
y[n − 2] = x[n] − x[n − 1],

N = 2, M = 1, a0 = 1, a1 = 0, a2 = −1

4
, b0 = 1, b1 = −1
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d) h[n] = δ[n] +
(
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)n+1 (
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σ[n − 1]
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Impulse response

e) mit x[n] ≡ 0, w[−1] = 0 und w[−2] = 4 folgt

W (z) = 1 − 1

4
z−2W (z) und Y (z) = W (z) (1 − z−1)

⇒ Y (z) = H(z) und damit y[n] = h[n]

(Sieht man auch direkt anhand des Schaltbildes: w[−2] = 4 entspricht der Einspei-
sung von 4δ[n] am Ausgang des unteren Verzögerungselements.)

2. Beispiel:

Gruppe A
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⇒ FIR-Filter:
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b) H(z) =
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c) 2-fache Nullstelle bei z = −1, 3-fache Polstelle bei z = 0
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Gruppe B
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b) H(z) = − 1
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c) 2-fache Nullstelle bei z = 1, 3-fache Polstelle bei z = 0

d) H[k] = H(z)
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3. Beispiel:

Gruppe A

a) X(z) = k
z(z − 1)
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8
ergibt sich aus X(−1) = 1 (2. gegebene Bedingung)

b) x[n] ist eine stabile Folge (1. gegebene Bedingung); Pole von X(z) liegen innerhalb
des Einheitskreises

⇒ x[n] muss ein rechtsseitiges Signal sein, X(z) konvergiert für |z| > 1
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(Lösung entspricht bis auf Faktor 3
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jener von Gruppe B, Beispiel 1, Punkt d)

Gruppe B

a) X(z) = k
z(z + 1)

(z − 2)(z + 2)

k = −3

2
ergibt sich aus X(1) = 1 (2. gegebene Bedingung)

b) x[n] ist eine stabile Folge (1. gegebene Bedingung); Pole von X(z) liegen außerhalb
des Einheitskreises

⇒ x[n] muss ein linksseitiges Signal sein, X(z) konvergiert für |z| < 2
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