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• Dürtü tepkisini tanımlayın, h[n], bir DT LTI sisteminin bir birim darbe fonksiyonuna tepkisi olarak, [n].

• Zaman değişmezliği ilkesini kullanarak:

DT LTI

 nh
[n] h[n]

DT LTI

 nh
[n-1] h[n-1]

• Doğrusallık ilkesini kullanarak:

DT LTI

 nh
2 [n]+ 3 [n-1] 2 h[n]+ 3 h[n-1]

DT LTI

 nh
x[0] [n]+ x[1] [n-1] x[0] h[n]+ x[1] h[n-1]

DOĞRUSAL ZAMANLA DEĞIŞMEYEN 
SISTEMLER (LTI)

• Birçok fiziksel süreç, doğrusal zamanla değişmez (LTI) sistemler olarak modellenebilir.

DT LTI

 nh
[n] h[n]
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DT Sinyallerinin Gösterimi

Dizilerin toplamı x[n]'ye eşittir.

Kompakt bir 
form

X[0]
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Giriş/çıkış ilişkisi

Doğrusallık

Kompakt bir 
form

DT LTI

 nh
x[n] y[n]

Bir DT Sisteminin Tepkisi– Konvolusyon
(Convolution)



Bir DT Sisteminin Tepkisi– Konvolusyon
(Convolution)

Toplama, evrişim toplamı olarak adlandırılır.

Evrişim işlemini belirtmek için "*" sembolü kullanılır.

Herhangi bir DT LTI'nin çıkışı, giriş sinyalinin darbe tepkisi ile bir evrişimidir
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Konvolüsyon
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2. Grafiksel Yöntem1. Analitik Yöntem

][][][ knhkxny
k

−= 


−=

x[0] ve x[1]'in sıfırdan farklı olduğunu 
varsayalım

http://stellar.mit.edu/S/course/6/sp08/6.003/courseMaterial/topics/topic1/lectureNotes/Lecture__3/Lecture__3.pdf


y[n]'yi bulun ve x[n], h[n] ve y[n]'yi çizin

Örnek 2.1

ℎ 𝑛 =  𝛿 𝑛 +  𝛿 𝑛 − 1 + 𝛿 𝑛 − 2

𝑥 𝑛 = 0.5 𝛿 𝑛 + 2 𝛿 𝑛 − 1  
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][][][ knhkxny
k

−= 


−=

1. Analitik Yöntem

𝑦 𝑛 = 𝟎. 𝟓 ∗ 𝛿 𝑛 +  𝛿 𝑛 − 1 + 𝛿 𝑛 − 2 + 𝟐 𝛿 𝑛 − 1 +  𝛿 𝑛 − 2 + 𝛿 𝑛 − 3

𝑦 𝑛 = 0.5 𝛿 𝑛 + 2.5 𝛿 𝑛 − 1 + 2.5 𝛿 𝑛 − 2 + 2 𝛿 𝑛 − 3
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][][][ knhkxny
k
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
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2. Grafiksel Yöntem

y[0]=0.5

y[1]=2.5

y[2]=2.5

y[3]=2

http://stellar.mit.edu/S/course/6/sp08/6.003/courseMaterial/topics/topic1/lectureNotes/Lecture__3/Lecture__3.pdf
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1 2

3 4



σ0
𝑛 𝑥 𝑘  ℎ[𝑛 − 𝑘] = 1 + 𝛼1 + 𝛼2+𝛼3+…………..+𝛼𝑛

değilse

Böylece
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