1. Δίνεται ψηφιακό σύστημα που περιγράφεται από τη σχέση 

y(n) = x(n)+x(n-1)+2

για το σύστημα ισχύει η αρχή της: 


Α) Ομογένειας


Β) Επαλληλίας


Γ) Γραμμικότητας. 


Δ) Χρονικής αμεταβλητότητας.

2. Δίνεται ψηφιακό σύστημα που περιγράφεται από τη σχέση 

y(n) = x(n)-2x(n-1)

για το σύστημα ισχύει η αρχή της: 


Α) Μόνο της ομογένειας


Β) Μόνο της επαλληλίας


Γ) Μόνο της Χρονικής αμεταβλητότητας.


Δ) Όλα τα παραπάνω.

3. Δίνεται ψηφιακό σύστημα που περιγράφεται από τη σχέση 

y(n) = x(n)-2x(1-n)

για το σύστημα ισχύει η αρχή της: 


Α) Μόνο της γραμμικότητας


Β) Μόνο της επαλληλίας


Γ) Μόνο της Χρονικής αμεταβλητότητας.


Δ) Όλα τα παραπάνω

4. Η απόκριση συχνότητας ενός ψηφιακού συστήματος έχει μέτρο που ικανοποιεί την σχέση 
[image: image1.wmf]]
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. Το σύστημα λειτουργεί ως ιδανικό φίλτρο:

Α) Χαμηλοπερατό

Β) Υψιπερατό

Γ) Ζωνοπερατό

Δ) Ζωνοφρακτικό

5. Η απόκριση συχνότητας ενός ψηφιακού συστήματος έχει μέτρο που ικανοποιεί την σχέση
[image: image2.wmf]]
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. Το σύστημα λειτουργεί ως ιδανικό φίλτρο:

Α) Χαμηλοπερατό

Β) Υψιπερατό

Γ) Ζωνοπερατό

Δ) Ζωνοφρακτικό

6. Η απόκριση συχνότητας ενός ψηφιακού συστήματος έχει μέτρο που ικανοποιεί την σχέση
[image: image3.wmf]2

2

1

],

,

[

,

,

0

1

1

)

(

w

p

p

w

w

w

<

-

Î

ï

î

ï

í

ì

£

£

=

1

1

2

j

ω

 

ω

 

ω,

με 

 

 

αλλού

     

 

ω

ω

     

 

ω

     

e

H

. Το σύστημα λειτουργεί ως ιδανικό φίλτρο:

Α) Χαμηλοπερατό

Β) Υψιπερατό

Γ) Ζωνοπερατό

Δ) Ζωνοφρακτικό

7. Η απόκριση συχνότητας ενός ψηφιακού συστήματος έχει μέτρο που ικανοποιεί την σχέση
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. Το σύστημα λειτουργεί ως ιδανικό φίλτρο:

Α) Χαμηλοπερατό

Β) Υψιπερατό

Γ) Ζωνοπερατό

Δ) Ζωνοφρακτικό
8. H απόκριση συχνότητας H(ejω) ενός ψηφιακού συστήματος με απόκριση σε κρουστική διέγερση h(n) είναι

Α) Η FS της h(n),

Β) Ο DTFT της h(n),

Γ) O DFT της h(n),

Δ) Ο FFT της h(n),

9. Για δύο συστήματα με αποκρίσεις συχνότητας h(n), g[n] αντίστοιχα ισχύει η  ιδιότητα 
[image: image5.wmf])
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 όταν 

Α) είναι μόνο γραμμικά 

Β) είναι μόνο ομογενή 

Γ) είναι μόνο LSI
Δ) πάντοτε.

10. Αν για μία ακολουθία x(n) υπάρχει ο DTFT, Χ(ejω) τότε υπάρχει και ο μετασχηματισμός z, X(z) όταν

Α) x(n) είναι πεπερασμένη

Β) x(n) άρτια

Γ)  μόνο αν |Χ(ejω)|<1

Δ) πάντοτε

[image: image6.wmf]
11. Αν για μία ακολουθία x(n) υπάρχει ο ZT, Χ(z) τότε υπάρχει και ο DTFT Χ(ejω) όταν 

Α) ROC={z/z μιγαδικός και |z|<1}

Β) ROC={z/z μιγαδικός και |z|>1}

Γ) μόνο αν ROC={z/z μιγαδικός |z|=1}

Δ) H ROC είναι όλο το μιγαδικό επίπεδο.

12. Έστω x(n)=nu(n), η συνέλιξη 
[image: image7.wmf])
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 ισούται με 

Α) n
B) nu(n)
Γ) n(n+1)∙u(n)/2

Δ) τίποτε από τα παραπάνω.
13. Η γραμμική συνέλιξη δύο σημάτων με μήκη Ν1, Ν2 έχει το ίδιο αποτέλεσμα με την κυκλική τους συνέλιξης 

Α) αν Ν1 = Ν2
Β) πάντοτε
Γ) όταν τα σήματα έχουν κατάλληλες τιμές

Δ) αν το μήκος τους γίνει Ν1+Ν2-1 συμπεριλαμβάνοντας τις μηδενικές τιμές


που ακολουθούν στο τέλος τους.
14. Η συνέλιξη x=[1 2 -1] και y=[2 4] δίνει το ίδιο αποτέλεσμα με την κυκλική συνέλιξη των σημάτων

Α) xp=[1 2 -1] και yp=[2 4 0]

Β) xp=[1 2 -1 0 0 ] και yp=[2 4 0 0 0]
Γ) xp=[ 0 1 2 -1] και yp=[0 2 4 0]
Δ) τίποτε από τα παραπάνω
15. Η συνέλιξη x=[1 2 -1] και y=[2 4] δίνει το ίδιο αποτέλεσμα με την κυκλική συνέλιξη των σημάτων

Α) xp=[1 2 -1] και yp=[2 4 0]

Β) xp=[1 2 -1 0] και yp=[2 4 0 0]
Γ) xp=[ 0 1 2 -1] και yp=[0 2 4 0]
Δ) τίποτε από τα παραπάνω
16. Ο DTFT είναι

Α) Μη περιοδικός

Β) Περιοδικός με Τ=2π

Γ) Περιοδικός με Τ=π

Δ) Περιοδικός με Τ=π/2

17. To γινόμενο των DFTs δύο σημάτων πεπερασμένου μήκους Ν ισούται με τον DFT 

Α) της γραμμικής συνέλιξης των σημάτων

Β) του γινομένου των σημάτων

Γ) της κυκλικής συνέλιξης των σημάτων

Δ) της ετεροσυσχέτισης των σημάτων

18. To γινόμενο των DFTs δύο σημάτων πεπερασμένου μήκους Ν ισούται με τον DFT 

Α) της γραμμικής συνέλιξης των σημάτων αν σ’αυτά συμπεριληφθούν Ν-1 μηδενικές τιμές στο τέλος τους. 

Β) του γινομένου των σημάτων 
Γ) της γραμμικής συνέλιξης των σημάτων αν σ’αυτά συμπεριληφθούν 2Ν-1 μηδενικές τιμές στο τέλος τους
Δ) της κυκλικής συνέλιξης των σημάτων αν σ’αυτά συμπεριληφθούν Ν-1 μηδενικές τιμές στο τέλος τους

19. ejπ= ;

Α) -1

Β) j

Γ) –j

Δ) 1

20. Η απόκριση κρουστικής διέγερσης περιγράφει πλήρως ένα σύστημα;

Α) Αν είναι γραμμικό

Β) Αν είναι χρονικά ανεξάρτητο 

Γ) Αν είναι LSI
Δ) Πάντοτε.

21. Ποιος ο ΖΤ της x(n)=a(n+1)u(n+1)

Α) 1/(1-az-1), |z|>a
Β) z/(1-az-1), |z|>a

Γ) z-1/(1-az-1), |z|<a
Δ) z/(1-az-1), |z|<a
22. Ποιος ο ΖΤ της x(n)=nanu(n)

Α) az-1/(1-az-1)2,|z|>a
Β) z-1/(1-az-1)2, |z|>a
Γ) a/(1-az-1)2, |z|>a
Δ) az/(1-az-1)2, |z|>a
23. Αν x=[0 1 2], y=[0 0 1], Lx= Ly=0 τότε x*y=;
Α) [1 2]

Β) [2 1]

Γ) [0 1 2]

Δ) [0 0 0 1 2]

24. Αν 
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 , y=[1 2 0 1] τότε x*y=;
Α) [1 2 0 1]

Β) [1 0 2 1]

Γ) y(n-2)
Δ) y(n+2)
25. Αν x=[1 2]T τότε ο DFT-2 σημείων δίνεται από τα στοιχεία του πίνακα C=Wx όπου W=;

Α)
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26. Ψηφιακό σύστημα περιγράφεται από τη σχέση

y(n)-y(n-1)-x(n)+x(n-3)=0, y(n)=0 για n<0


ποια η απόκριση συχνότητας του συστήματος για ω=π/2


α) j


β) –j

γ) j/2

δ) 1/2
27. Ψηφιακό σύστημα περιγράφεται από τη σχέση

y(n)-y(n-1)-x(n)+x(n-3)=0, y(n)=0 για n<0


ποια η συνάρτηση μεταφοράς του συστήματος


α) z-2+ z-1+1

β) z-2+1


γ) (z-3-1)/(z-2-1)


δ) (z-2+1)/(z+1)

28. Ψηφιακό σύστημα περιγράφεται από τη σχέση

y(n)-3y(n-1)-x(n)+x(n-3)=0, y(n)=0 για n<0


ποια η απόκριση κρουστικής διέγερσης h(n)

α) δ(n)+3δ(n-1)+ δ(n-2)


β) δ(n)+ δ(n-1)+ δ(n-2)

γ) [1 2 3]


δ) [3 2 1]

29. Το ψηφιακό σύστημα με h(n)=δ(n)+10δ[n-1] είναι

α) ευσταθές και μη αιτιατό,

β) ασταθές και αιτιατό,

γ) πραγματοποιήσιμο,

δ) ασταθές

30. Το ψηφιακό σύστημα με h(n)=δ(n)+10δ[n+1] είναι

α) πραγματοποιήσιμο,

β) ευσταθές,

γ) αιτιατό,

δ) ασταθές

31. Αν x(n)=δ(n-1)+2δ(n-2) και y(n)=2δ(n-1)+δ(n-2) τότε {x*y}[n]=; 

Α) 3δ(n-1)+3δ(n-1),

Β) δ(n-1)+δ(n-2)

Γ) 2δ(n-2)+ 5δ(n-3)+ 2δ(n-4)
Δ) δ(n)+2δ(n-1)+δ(n-2)
32. Αν x=[0 1 2] και y=[0 2 1] τότε x*y=;
Α) [0 3 3]

Β) [0 1 1]

Γ) [0 0 2 5 2]

Δ) [0 1 2 1 0]

33. Έστω ένα ψηφιακό σύστημα  LSI με h(n)=δ[n-2] και είσοδο x=[2 1 2], Lx=0. H έξοδος y(n)=;
Α) x(n-2)
Β) x(2-n)
Γ) x(n-1)
Δ) [2 1 2 0 0]
34. Ποιο από τα παρακάτω συστήματα είναι ανεξάρτητο από την μετατόπιση, y(n)=2x(n)+x(1-n), z(n)=sin(2πx(n))

Α) Το y(n)
Β) Το z(n)
Γ) Κανένα από τα δύο 

Δ) Και τα δύο.

35. Για κάθε ψηφιακό σήμα η σχέση 
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Α) Ισχύει μόνο αν είναι πεπερασμένου μήκους

Β) Ισχύει πάντοτε

Γ) Δεν ισχύει

Δ) Ισχύει αν n=k.

36. Η απόκριση σε κρουστική διέγερση ενός συστήματος είναι 
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 το σύστημα είναι:

Α) Ευσταθές και αιτιατό,

Β) Ευσταθές και αντιαιτιατό,

Γ) Ασταθές και αιτιατό,

Δ) Ασταθές και αντιαιτιατό.

37. Tο σύστημα y(n)=nx(n) είναι:

A) LSI και ευσταθές

B) Ασταθές και όχι LSI
Γ) LSI και ασταθές

Δ) Τίποτα από τα παραπάνω
38. Ένα σύστημα λέγεται πραγματοποιήσιμο όταν είναι:

Α) LSI
Β) Αιτιατό

Γ) Ευσταθές και αιτιατό

Δ) LSI, ευσταθές και αιτιατό

39. Ένα FIR ψηφιακό σύστημα είναι πάντα:

Α) Αιτιατό

Β) Ευσταθές

Γ) Πραγματοποιήσιμο

Δ) LSI

40. Ένα IIR σύστημα με απόκρουση κρουστικής διέγερσης ακολουθία δεξιάς πλευράς είναι πάντα:

Α) Αιτιατό

Β) Ευσταθές

Γ) Πραγματοποιήσιμο

Δ) LSI

41. To σύστημα με απόκριση κρουστικής διέγερσης h(n)=(1/2)nu[n] είναι:

Α) Μόνο αιτιατό

Β) Μόνο ευσταθές

Γ) Ασταθές 

Δ) Πραγματοποιήσιμο.

42. Ο DFT-3 σημείων του x=[1, 2, -1] είναι:

Α) 
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Β) [1, ½, -½]Τ 

Γ) [2, ½, j]T

Δ) 
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43.  100 mod 45=;

α) 100

β) 45

γ) 55

δ) 10

44. 45 mod 100=;

α) 45

β) 100

γ) 10

δ) –55
45. -45 mod 100=;

α) -45

β) -100

γ) 55

δ) –55

46. Ένα περιοδικό ψηφιακό σήμα x(n) έχει DTFT
Α) Πάντοτε

Β) Δεν έχει

Γ) Αν η περίοδος του είναι περιττός αριθμός

Δ) Αν x(n)<1

47. Ένα ψηφιακό σήμα πεπερασμένου μήκους Ν έχει

Α) Μόνο DTFT
Β) Μόνο DFT
Γ) Μόνο DFT-N σημείων

Δ) DTFT και DFT-N σημείων

48. Ένα περιοδικό ψηφιακό σήμα x(n) με περίοδο Ν έχει

Α) μόνο DTFT

Β) μόνο DFT


Γ) μόνο DFT-N σημείων

Δ) DFT και DFT-N σημείων

49. Από τον DFT-N σημείων ενός περιοδικού σήματος μπορεί να υπολογισθούν
Α) Μόνο οι συντελεστές της DFS του σήματος

Β) Μόνο ο DFT του σήματος

Γ) Μόνο το σήμα

Δ) Οι συντελεστές της DFS, ο DFT του σήματος και το σήμα.

50. Δίνονται οι σχέσεις

-δ(n-k) = u(n-k-1) - u(n-k)

-δ(n-k) = u(n-k+1) - u(n-k)


Ποια από αυτές ισχύει;

Α) Η πρώτη


Β) Η δεύτερη


Γ) καμία


Δ) και οι δύο

51. Ο DTFT ορίζεται από τον ZT  όταν

Α) |z|<1

Β) z=e-jω

Γ) z=ejω και {z/z μιγαδικός με |z|=1}
[image: image17.wmf]Î
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52. To σήμα x(n)=u[n]n2 είναι
Α) Άρτιο

Β) Δεξιάς πλευράς

Γ) Άρτιο και δεξιάς πλευράς

Δ) Τίποτα από τα παραπάνω

53. Το σήμα x(n)=n-3 είναι:

Α) Περιττό

Β) Άρτιο

Γ) Αριστεράς πλευράς

Δ) Τίποτα από τα παραπάνω

54. Η ακολουθία y(n)=x[f[n]] με f[n]=3n+n/2+1/2 δεν ορίζεται για n=;

Α) -3

Β) 2001

Γ) 2000

Δ) –2001

55. Η σχέση 
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Α) Δεν ισχύει γενικά

Β) Ισχύει μόνο για n<0

Γ) Ισχύει μόνο για n(0

Δ) Ισχύει πάντα

56. Ένα ψηφιακό σήμα μπορεί να γραφεί σαν άθροισμα ενός άρτιου και ενός περιττού σήματος;

Α) αν x(n) άρτιο

Β) ποτέ

Γ) πάντοτε

Δ) αν x(n) περιττό

57. j=;

α) e-jπ/2

β) ejπ/2

γ) e0

δ) e-jπ
58. Αν σε ένα σύστημα LSI γνωρίζουμε μόνο την απόκρισή του σε κρουστική διέγερση h(n) τότε για μία είσοδο x(n)
Α) Δεν μπορούμε να βρούμε την έξοδο y(n),

Β) Μπορούμε να βρούμε την έξοδο y(n) αν η x(n) είναι πεπερασμένη,

Γ) Μπορούμε να βρούμε πάντα την έξοδο y(n),

Δ) Μπορούμε να βρούμε την έξοδο y(n) αν η h(n) είναι πεπερασμένη.
59. Αν h(n) η απόκρισή σε κρουστική διέγερση ενός ψηφιακού συστήματος τότε η έξοδός του y(n) σε τυχαία είσοδο x(n) δίνεται από την σχέση y(n)={x*h}(n):

Α) Πάντοτε

Β) Αν είναι γραμμικό

Γ) Αν είναι ευσταθές

Δ) Αν είναι LSI

60. Για ποιες τιμές του n0 το σύστημα y(n)=(x(n)+x(8-n))u[n-n0] είναι αιτιατό;

Α) 8,

Β) –8,

Γ) 4,

Δ) άλλη από τις προηγούμενες.

61. Αιτιατό ψηφιακό σύστημα έχει συνάρτηση μεταφοράς 
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ποια η απόκριση του σε κρουστική διέγερση h(n)

α) h(n)=(1/2)n+1u[n]+δ[n-1] μόνο,


β) h(n)=-(1/2)n+1u[-n-1]+δ[n-1] μόνο,


γ) οποιαδήποτε από τις α) και β),


δ) καμία από τις παραπάνω

62. Ποια η συνάρτηση μεταφοράς H(z) ενός συστήματος με απόκριση κρουστικής διέγερσης h(n)=(δ(n)+δ[n-1])/2;

Α) z-1/2+z-2/2

Β) ½ + z/2

Γ) ½ +1/(2z)

Δ) 
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63. Ποια από τις παρακάτω ακολουθίες έχει μετασχηματισμό z 

(2z-4-3z-3+z-2+5z-1+3)/(2z-2-3z-1+1)


α) δ[n-4]+2nδ(n)+2δ(n),

β) δ[n-4]+2-nδ(n)+2u[n],

γ) δ[n-2]+2nu[n]+2u[n],

δ) καμία από τις παραπάνω.

64. Η ακολουθία u[-n-1]=;

Α) 
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65. Το σύστημα y(n)=
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 είναι

Α) μόνο γραμμικό,

Β) μόνο χρονικά αμετάβλητο,

Γ) γραμμικό και χρονικά αμετάβλητο,

Δ) τίποτα από τα παραπάνω.

66. Ποια η απόκριση κρουστικής διέγερσης του συστήματος y(n)=
[image: image26.wmf]å
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Α) h(n)=αnδ(n),

Β) h(n)=αnδ[n-k],

Γ) h(n)=αnu[n],

Δ) h(n)=αn.
67. Το σύστημα 
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 είναι 

Α) LSI, ευσταθές και αντιαιτιατό,

Β) LSI, ασταθές και αιτιατό, 

Γ) Δεν είναι LSI,

Δ) LSI, ευσταθές και αιτιατό.

68. Το σύστημα 
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 είναι 

Α) LSI, ευσταθές και αντιαιτιατό,

Β) LSI, ασταθές και αιτιατό, 

Γ) Δεν είναι LSI,

Δ) LSI, ευσταθές και αιτιατό.
69. Αν H(z)=8/(1+αz-1) είναι η συνάρτηση μεταφοράς ενός ψηφιακού συστήματος, για ποιες τιμές του α το σύστημα είναι ευσταθές;

Α) α>0,

Β) -1<α<1

Γ) α<8,

Δ) 1<|α|

70. Αν H(z)=1/(1+3z-1+αz-2) είναι η συνάρτηση μεταφοράς ενός ψηφιακού συστήματος, για ποιες τιμές του α το σύστημα είναι ευσταθές;

Α) α<1,

Β) |α|<1/3
Γ) (α(R
Δ) Το σύστημα είναι ασταθές (α(R
71. Αν H(z)=2/(1+0.5z-1+αz-2) είναι η συνάρτηση μεταφοράς ενός ψηφιακού συστήματος, για ποιες τιμές του α το σύστημα είναι ευσταθές;

Α) –1/2<α<1,

Β) |α|>1/2
Γ) |α|<1

Δ) Το σύστημα είναι ασταθές (α(R
72. Αν H(z)=2/(1+αz-1+0.5z-2) είναι η συνάρτηση μεταφοράς ενός ψηφιακού συστήματος, για ποιες τιμές του α το σύστημα είναι ευσταθές;

Α) α>2,

Β) |α|<2

Γ) |α|<1.5

Δ) Το σύστημα είναι ευσταθές (α(R
73. Αν H(z)=α/(1+z-1+z-2) είναι η συνάρτηση μεταφοράς ενός ψηφιακού συστήματος, για ποιες τιμές του α το σύστημα είναι ευσταθές;

Α) |α|<1,

Β) |α|>1
Γ) Το σύστημα είναι ευσταθές (α(R
Δ) Το σύστημα είναι ασταθές (α(R
74. Για ποια τιμή του Κ το δικτύωμα ανάδρασης G(z)=K σταθεροποιεί το ασταθές σύστημα H(z)=1/(1-1.1z-1)

Α) Κ>1

Β) Κ>0.1

Γ) Κ<0.1

Δ) Κ<-1

75. Για ποια τιμή του Κ το δικτύωμα ανάδρασης G(z)=K σταθεροποιεί το ασταθές σύστημα H(z)=1/(1+1.1z-1)

Α) Κ>1

Β) Κ>0.1

Γ) Κ<0.1

Δ) Κ<-1
76. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) ποιος είναι μετασχηματισμός z της x(n-1).

Α) zX(z-1)

Β) z-1X(z-1)

Γ) z-1X(z)
Δ) zX(z)
77. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) ποιος είναι μετασχηματισμός z της x(1-n).

Α) zX(z-1)

Β) z-1X(z-1)

Γ) z-1X(z)

Δ) zX(z)

78. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) ποιος είναι μετασχηματισμός z της

      x[-n-1].

Α) zX(z-1)

Β) z-1X(z-1)  

Γ) z-1X(z)

Δ) zX(z)

79. Ο μονόπλευρος μετασχηματισμός Ζ μίας ακολουθίας x(n) ισούται με τον μετασχηματισμό Ζ αυτής;
Α) όταν η ακολουθία είναι δεξιάς πλευράς

Β)  όταν η ακολουθία είναι αριστερής πλευράς
Γ) αν x[0]=0
Δ) αν x[-1]=0
80. Ο μονόπλευρος μετασχηματισμός Ζ μιας ακολουθίας χρησιμοποιείται: 

Α) για τον έλεγχο της ευστάθειας ενός διακριτού LTI συστήματος
Β) για την επίλυση γραμμικών εξισώσεων διαφορών

Γ) όταν δεν συγκλίνει ο μετασχηματισμός Ζ
Δ) Για τον υπολογισμό της εξόδου οποιουδήποτε συστήματος 
81. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) ποιος είναι μετασχηματισμός z της x[n+1].

Α) zX(z-1)

Β) z-1X(z-1)

Γ) z-1X(z)

Δ) zX(z)

82. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) και ένα σύστημα έχει έξοδο y(n) με μετασχηματισμό z, Υ(z) = zX(z-1) τότε αυτό είναι:

Α) Γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο. 

Β) Γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

Γ) Μη γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο.

Δ) Μη γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

83. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) και ένα σύστημα έχει έξοδο y(n) με μετασχηματισμό z, Υ(z) = z-1X(z) τότε αυτό είναι:

Α) Γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο. 

Β) Γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

Γ) Μη γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο.

Δ) Μη γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

84. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) και ένα σύστημα έχει έξοδο y(n) με μετασχηματισμό z, Υ(z) = z-1X(z-1) τότε αυτό είναι:

Α) Γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο. 

Β) Γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

Γ) Μη γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο.

Δ) Μη γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

85. Αν Χ(z) ο μετασχηματισμός z της x(n) και ένα σύστημα έχει έξοδο y(n) με μετασχηματισμό z, Υ(z) = zX(z) τότε αυτό είναι:

Α) Γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο.

Β) Γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

Γ) Μη γραμμικό, χρονικά αμετάβλητο.

Δ) Μη γραμμικό, χρονικά μεταβαλλόμενο.

86. Ο μονόπλευρος μετασχηματισμός Ζ μιας ακολουθίας χρησιμοποιείται: 

Α) για τον έλεγχο της ευστάθειας ενός διακριτού LTI συστήματος
Β) για την επίλυση διαφορικών εξισώσεων

Γ) όταν δεν συγκλίνει ο μετασχηματισμός Ζ
Δ) Για τον υπολογισμό της εξόδου ενός διακριτού LTI συστήματος που περιγράφεται αναδρομικά με αρχικές τιμές, για συγκεκριμένη είσοδο. 

87. O Α ερμιτιανός  (ΑΗ) ενός πίνακα μιγαδικών αριθμών Α είναι:

Α) Ο αντίστροφος του Α. 

Β) Ο ανάστροφος του Α.

Γ) Ο συζυγής του Α.

Δ) Ο αναστροφοσυζυγής του Α.

88. Αν m= N-n τότε ej2πkm/N ( k, m, n, Ν ακέραιοι, Ν>0) ισούται με:

Α) ej2πkn/N
Β) e-j2πkn/N
Γ) ejπkn/N
Δ) -ej2πkn/N
89. Δύο μιγαδικά διακριτά σήματα u1, u2 πεπερασμένου μήκους είναι ορθομοναδιαία αν:

Α) u1Τ u2=0

Β) u1Τ u1=1, u2Τ u2=1, u1Τ u2=0


Γ) u1Η u1= u2Η u2=1


Δ) 
[image: image29.wmf]1

2

T

2

1

T

1

=

×

=

×

u

u

u

u

και 
[image: image30.wmf]0

2

T

1

=

×

u

u


90. Αν το σήμα x(n) έχει περίοδο Ν και ισχύει ότι x(n)=x[N-n] τότε:

Α) x(n)=x[-n]

B) x(n)=0

Γ) x(n)=-x(n)
Δ) η περίοδος είναι άρτιος αριθμός.

91. Αν ck συντελεστής του DFT του περιοδικού σήματος πραγματικών τιμών x(n) που έχει περίοδο Ν τότε:

Α) ck = c-k

Β) ck = cΝ-k

Γ) ck = -ck

Δ) ck = (cΝ-k)*, ( * σύμβολο συζυγίας).

92. Το διακριτό σύστημα y(n)=sin(π(x(n)) είναι:

Α) ευσταθές


Β) ασταθές


Γ) γραμμικό

Δ) χρονικά αμετάβλητο
93. Το διακριτό σύστημα y(n)=sin(2(π(n/10) είναι:

Α) Περιοδικό με περίοδο Ν=2

Β) Περιοδικό με περίοδο Ν=5


Γ) Περιοδικό με περίοδο Ν=10

Δ) Τίποτα από παραπάνω.

94. Το διακριτό σύστημα y(n)=sin(4(π(n/10) είναι:

Α) Περιοδικό με περίοδο Ν=2

Β) Περιοδικό με περίοδο Ν=5


Γ) Περιοδικό με περίοδο Ν=10

Δ) Τίποτα από παραπάνω.

95. Το διακριτό σύστημα y(n)=sin(3(π(n/5) είναι:

Α) Περιοδικό με περίοδο Ν=2

Β) Περιοδικό με περίοδο Ν=5


Γ) Περιοδικό με περίοδο Ν=10

Δ) Τίποτα από παραπάνω.

96. Το διακριτό σύστημα y(n)=sin(20.5 (π(n/10) είναι:

Α) Περιοδικό με περίοδο Ν=2

Β) Περιοδικό με περίοδο Ν=5


Γ) Είναι μη περιοδικό.

Δ) Τίποτα από παραπάνω.

97. Ποιος ο ρυθμός Nyquist για την δειγματοληψία του σήματος sin(200π∙t)
Α) 100 Hz

Β) 200 Hz.

Γ)  50Hz
Δ) Τίποτα από παραπάνω.

98. Ποιος από τους παρακάτω ρυθμούς δειγματοληψίας είναι κατάλληλος για την διακριτοποίηση του σήματος cos(200π∙t)
Α) 100 Hz

Β) 150Hz.


Γ)  200Hz
Δ) Τίποτα από παραπάνω.

99. Ποιος από τους παρακάτω ρυθμούς δειγματοληψίας είναι κατάλληλος για την διακριτοποίηση του σήματος sin(200π∙t)

Α) 100 Hz

Β) 200 Hz.


Γ)  150Hz
Δ) Τίποτα από παραπάνω.

100. Ποιος από τους παρακάτω ρυθμούς δειγματοληψίας είναι κατάλληλος για την διακριτοποίηση του σήματος sin(200π∙t)

Α) 210 Hz

Β) 200 Hz.


Γ)  150Hz
Δ) Τίποτα από παραπάνω.
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