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Cuestión 1. Encuentre la expresión de la transformada z, X(z), de la señal x[n] 

sabiendo que: 

 

a. x[n] es real y causal 
b. ( )ωjeX  tiene un máximo en ω = π/4 

c. [ ] ∞<∑
∞
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nx  

d. X(z) tiene dos ceros, ambos en z=0 (cero doble) 

e. x[0] = 1 
f. X(1) = 3/2 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Cuestión 2. Encuentre la expresión de la señal y[n] sabiendo que su transformada Z es: 
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Problema.  

Un sistema LTI causal h1[n] está definido por el diagrama de bloques de la figura 1:  

 

 
Figura 1 

 

a) Obtenga la ecuación en diferencias que caracteriza a dicho sistema. 

b) Obtenga la función de transferencia del sistema H1(z).  

 

Independientemente del resultado del apartado b), a partir de este momento, 

considere que la función de transferencia del sistema es la siguiente: 
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c) Dibuje el diagrama de polos y ceros y la región de convergencia para H1(z). ¿Se 

trata de un sistema estable? Justifique la respuesta. 

d) Obtenga la respuesta al impulso h1[n] del sistema.  

e) Proponga un sistema con función de transferencia H2(z) que, colocado en 

cascada con el anterior (tal y como se indica en la figura 2) permita que el 

sistema global HT(z) sea estable y causal.  

 
Figura 2 
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