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DOGRUSAL ZAMANLA DEGISMEYEN
SISTEMLER (LTI)

* Bircok fiziksel stire¢, dogrusal zamanla degismez (LTI) sistemler olarak modellenebilir.

 Dirtu tepkisini tanimlayin, h[n], bir DT LTI sisteminin bir birim darbe fonksiyonuna tepkisi olarak, [n].

h[n]

* Dogrusallik ilkesini kullanarak:



| DT Sinyallerinin Gosterimi ot
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Dizilerin toplami x[n]'ye esittir.
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I Bir DT Sisteminin Tepkisi- Konvolusyon
(Convolution)

DT LTI

x[n] ———> — > y[n]

| Giris/cikis iliskisi
Dogrusallik
x[n] = ...+ x[—1]8[n+ 1] + x[0] 6[n] + x[1] [n— 1]+ ....

vin] = ...+ x[—1] hln + 1] + x[0] Aln] + x[11h[n—1]+....

Kompakt bir

form
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Bir DT Sisteminin Tepkisi- Konvolusyon
(Convolution)

convolution operator

convolution sum

Toplama, evrisim toplami olarak adlandirilir.
Evrisim igslemini belirtmek icin "*" sembolu kullanilir.
Herhangi bir DT LTI'nin ¢ikisi, giris sinyalinin darbe tepkisi ile bir evrigimidir




'Konvoliisyon

| 1. Analitik Yontem | 2. Grafiksel Yontem

yinl = ...+ x[~1] Aln + 1] + x[0] Aln] + x[JAln—1]+.... Bk Flip h[=K]

— Mgl 5 x[k)h[n - k]
y[n] = I[O] h[H] + x[l] h[n - l] A’ ix[k] h[n —k]
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(Ornek 2.1

y[n]'yi bulun ve x|n], h[n] ve y[n]'yi cizin

hin]

hin] = 6[n] + 6[n— 1]+ 6[n — 2]

2
x[n] = 0.58[n] + 2 8[n — 1] ] x[n]
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| 1. Analitik Yontem %

Ornek 2.1 yInl = _Zx[k] hin—k]

Darbe tepkisi h[n] ve giris x[n] olan bir LTI sistemini ele alalim,
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Bu durumda, yalnizca x[0] ve x[1] sifir olmadigindan, s -
ylr]l = x{0]h[n — O] + x{1]h[n — 1] (b)
= 0.5h[n} + 2h[n — 1]. 2.5
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y[n] =0.568[n] +2.56[n—1]+256[n—2]+ 2 8[n— 3]




2. Grafiksel Yontem y[n] = k_z X[k] h[n—K]
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Ornek 2.3

x[n] girisini ve h[n] birim durtu tepkisini asagidaki sekilde verildigini dugtnun:
x[n] = a”u[n],
o h[n] = u[n],

O alile. < Bu sinyaller Sekil'de gosterilmistir
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Sekil 2.5 Ornek 2.3'teki x[n] ve h[n] sinyalleri.

h[n] = u[n]
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C")rnek 2.3

MMLU_
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x[k]h[n — k] = {ﬂf ’ O0==k=n y[n]=(1 ;,inaﬂ)

y degilse

Boylece ~n = (), )
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