Transformada dos Z e Sistemas de Tempo Discreto
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Tabela 1: Transformadas dos Z mais comuns
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x(t) ou x(k) Z[x(®)] ou Z[x(k)]

1 ax(t) aX (z)
2 ax;(t) + bx, (1) aX,(2)+bX,(2)
3 xt+T) ou x(k+1) X (z) — zx(0)
4 x(t+27) 2°X (2) - 2°x(0) — zx(T)
5 x(k+2) 22X (2) - 2°x(0) — zx(1)
6 x(t + kT) X (2) = 2*x(0) = 2 '(T) —...— 2x(kT - T)
7 x(t—KkT) D ¢69)
8 x(k +m) "X (2) = 2"x(0) - 2" x () —...— zx(m 1)

d
9 1x(t) -Tz—[x(2)]

dz

d
10 k() —z—[x(2)]

dz
11 e x(t) X (Ze aT)
12 ¥ x(k) X (ze)
13 akx(k) X (EJ

a
14 ka x(k) ~z i{x [EH
dz a
15 x(0) lim X (z) se o limite existe
16 x(0) lirr}[(z - I)X (z)] se z-1 X (z) € analitica sobre e fora do circulo unitario
z—> d
u 1
17 ;x(k) X6
. ( d jln

18 k" x(k) -z— | X(2)

dz
19 D x(KT)y(nT —kT) X(2)r(z)

k=0
20 D x(k) x(1)
k=0

Tabela 2: Propriedades da Transformada dos Z
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