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OBS:*Använd*INTE*tabell*

för*att*erhålla* y t( ) .**
Här*skall*du*beräkna* y t( ) *
m.h.a.*faltningsintegralen!*
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     OBS: Använd g(t) för att beteckna stegsvaret, inte s(t) som i lösningsförslaget för 2.4-28,  
    ovan! 
   
  Förtydligad lösning på 2.4-28: 

  

   

x t( ) = x1 t( ) + x2 t( )      där x1 t( ) = δ t −π( ), x2 t( ) = cos 3 ⋅u t( )
⇒

y t( ) = x t( )∗h t( ) = x1 t( )∗h t( ) + x2 t( )∗h t( ) = δ t −π( )∗h t( ) + cos 3 ⋅u t( )∗h t( )
=g t( )

  

= h t −π( ) + cos 3 ⋅ g t( ) = Se svaret ovan!
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  Anm: h(t) kan också uttryckas som h(t) = j*(u(t) – u(t–2)) 

*******************************  

 

 t ≥ 3 

*

"jdτ"

"jdτ"

"jdτ"
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           (Anm: Här förutsätts – precis som för övriga system i boken, om inget annat framgår eller sägs –  
                       att systemen är kausala!) 

   

 
    Anm: Här utgår man i lösningen från att det givna impulssvaret är systemets ”sanna” impulssvar, 
  dvs. att systemets alla karakteristiska termer (bara en här, dock) finns i  h t( ) . Det är därför vi  

  även kan dra slutsatser om systemets interna stabilitet, inte bara dess externa stabilitet. 
 
2.6-5   

 
 
   Anm: I 2.6-5 & 2.5-7 är det systemets externa (insignal-utsignal-)stabilitet som avses! 

***************

************** *

(BIBOYstable)*

(här"menas"”BIBO1stable”)*
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************** *

   4 

n ≠0 ! 

D0 = 0 

n ≠0 ! 

n ≠0 ! 

D0 = 1/6 

          x t( ) =   

   T0 = 2π  sek, ω0 = 1 rad/s   
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*

n ≠0 ! 
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Tips:*Alternativt*kan*Dn*i*de*olika*deluppgifterna*i*6.3Y1*beräknas*utgående*från*de*komplexa**

**********fourierseriekoefficienterna*till*den*deriverade*signalen,*m.h.a.*sambandet*Dn"="Dnx’"/jnω0."

*

*
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P6.3-7 is 

Fel i lösningen: 
Summera från n = ‒∝! 

  x t( ) = −2  

−2 

−2 

π • 
• • 

• • 
• 

• 
• 

   e
− jn π /4( )t

     e
− jn π /4( )t

  

  x t( ) = −2  
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Fel i lösningen: 
Summera från n = ‒∝! 

Fel i lösningen: 
Summera från n = ‒∝! 
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******************Anm:* Figur*6.2a,*som*uppgiftstexten*hänvisar*till,*hör*till*Exempel*6.1,*där***

** författaren*bl.a.*beräknar*an*och*bn.*Då*erhålls,*från*ekv.*6.30b*på*sid.*625,***
** Dn*=*0.5(an*‒jbn)*=*uttrycket*ovan.*
** Eftersom*vi*i*kursen*inte*använder*oss*av*den*allmänna*trigonometriska**

** formen,*så*bör*du*i*stället*beräkna*Dn*direkt,*enligt*ekv.*6.29b.*

*

(Alternativt:*utveckla******

**cos(5t)sin(3t)*=*(ej5t+e‒j5t)/2*(ej3t‒e‒j3t)/2j***)****

   j1.008n   

      
1+ j4n( ) 3− 4n2 + j4n( )      DnH nω0( )e jnω0t

   

  H ω( )    
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****************Anm:**Uttrycket*för*utsignalens*komplexa*fourierseriekoefficienter*bör*även*förenklas…*

 

*
+* +*

   DnH 2πn( )e j2πnt  

  H ω( )    

frequency function 


