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計測工学 学期末試験問題解答 

〔１〕次の説明文の括弧に適当な語句を入れて文章を完成させよ。（2点×10＝20 点） 

解答：①サンプル値  ②2 進数 ③インパルス応答 ④可算   

⑦ 線形位相, ⑥非線形位相 250[Hz] ⑧１  

⑨インパルス応答 ⑩伝達関数 

 

〔２〕以下の問いを答えよ。（5点×4＝20 点） 
(1) 信号 )3()1(2)()(  nnnny  のＺ変換を求めよ。 

    3121)]3()1(2)([)]([   zznnnZnyZ   

 (2) 上記の信号 )(ny を 3 サンプルシフトした信号 )3( ny のＺ変換を求めよ。 

   時間シフトの性質により )3( ny のＺ変換は 

   6433 2)()]3([   zzzzzYnyZ  

(3) 信号 )3()(  nyny の Z 変換を求めよ。 
   線形性の性質により )3()(  nyny の Z 変換は 

   641643313 221221)()(   zzzzzzzzzzYzY  

  (4) )(ny と )3( ny のたたみこみの Z 変換を求めよ。 

    畳み込みの性質から )(ny と )3( ny のたたみこみの Z 変換は 
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〔３〕以下の問いを答えよ。（10 点×2＝20 点） 
(1)図１に示したＦＩＲフィルタは直線位相フィルタかどうかを示せ。 
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〔５〕３点移動平均フィルタの振幅と位相を示せ。（20 点） 

フィルタ係数: h(n)＝{1/6,2/3,1/6} 

答 1：移動平均フィルタは次式で表すことができる。 
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整理すると、次式が得られる。 

 

 

   従って、フィルタの振幅： 

   位相：             

が得られる。 

 

   答 2： 移動平均フィルタのインパルス応答は  

 

 

     となり、それの Z 変換は 

       

 

     ここ を上式に代入して、伝達関数は 
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    従って、フィルタの振幅： 

   位相：             
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