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EXERCicIO 1

Classifique os sistemas abaixo (entrada x € C, saida y € C,k € Z,t € R) quanto a linearidade, a causalidade e a
invariancia no tempo. Encontre também a resposta impulsiva, se houver.

(2x(k), k=0
3 y(k)_{x(k) k<0

b) y(t) = x(-t)

o yk)=x(kl-3)—x(k—-1)

2 2
d) y(@) = (%x(t)) —x(t) %x(t), com x € C?,i.e., x(t) é duplamente diferenciavel

EXERCIiCIO 2

Um SLIT a tempo continuo tem resposta impulsiva h(t) = u(t — 1), onde u(t) é o degrau unitério.
a) O SLIT é BIBO-estavel?
b) Calcule a resposta y(t) explicita do SLIT a entrada x(t) = e~tl,

EXERCcicIO 3
Considere os sistemas lineares com as respostas ao impulso abaixo (hipotéticas). Determine se tais sistemas sdo estaveis
ou instaveis no sentido BIBO (Bounded-Input Bounded-Output).

a) ht)=6(-1—-1t)

o k= (1) =1
o) h(k) = —3*u[-3 — k]

d) h(k) = a®u(k) + kafu(k), com |a| < 1

EXERCicIO 4
Discuta as afirmativas abaixo, i.e., justifique se sdo verdadeiras ou falsas.

a) A convolucao das respostas impulsivas de dois SLITs distintos, um causal e outro ndo-causal, resulta
sempre em um SLIT equivalente nio-causal.

b) Aligacdo em paralelo de dois SLITs, ambos IIR, pode resultar em um SLIT FIR.

c) Naligacdo em série de dois sistemas lineares distintos, basta que um seja variante no tempo para que o
sistema resultante seja variante no tempo.

d) E BIBO-estavel todo sistema SLIT a tempo discreto com resposta impulsiva FIR e pertencente ao £.
e) A convolucao das respostas impulsivas de dois SLITs, um IIR e outro FIR, resulta sempre em um SLIT IIR.
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