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Svar	på	lektionsuppgifterna	–	TSDT18/84	Signaler	&	System	
	

Lektion	2	
	
2.4-11	 Zero-state-lösningar	i	(a)−(c):	
	 (a)	

  
ya t( ) = e−t − e−2t( )u t( ) 	 	 	

(b)	
  
yb t( ) = e6 ya t( ) = e6 e−t − e−2t( )u t( ) 	 	

(c)	
  
yc t( ) = e−6 ya t − 3( ) = e−6 e− t−3( ) − e−2 t−3( )( )u t − 3( ) 	

	
2.4-12	 (a)	   yzs t( ) = e−tu t( )   

(b)	 	
	
2.4-16	 	

  

c t( ) =
0; t < 0

1− cos t( ); 0 ≤ t ≤ 2π

0; t > 2π

⎧

⎨
⎪⎪

⎩
⎪
⎪       

	

	
2.4-17	 	

   

c t( ) =
0; t < 0

1− cos t( ); 0 ≤ t < 2π

cos t( )−1; 2π ≤ t < 4π

0; t ≥ 4π

⎧

⎨

⎪
⎪⎪

⎩

⎪
⎪
⎪          

	

	
2.6-5	 (b)	 Systemet	är	stabilt	och	icke-kausalt.	
	
2.6-3	 (c)	 Systemet	är	inte	stabil,	det	är	dock	marginellt	stabilt.	
	
2.6-7	 (a)	 Systemet	är	kausalt	 (b)	 Systemet	är	stabilt	
	
6.1-7	 	
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6.3-1	 (a)	
  
Dn>0 =

2
πn

sin nπ
2

⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟
= sincN

n
2

⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟

, D0 = 0 	 	

(b)	
  
Dn =

1
πn

sin nπ
5

⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟
= 1

5
sincN

n
5

⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟

, D0 =
1
5
	 	

(c)	
  
Dn =

j
2πn

, D0 = 0.5 	

	
6.3-5	 (a)	

  
x t( ) = 2 2e jπ 4( )e− j3t + 2e jπ 2e− jt + 3+ 2e− jπ 2e jt + 2 2e− jπ 4( )e j3t

 

          
	 (b)	 	

		 						 	

  
x t( ) = 3+ 4cos t − π

2
⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟
+ 4 2 cos 3t − π

4
⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟  

	

	 (d)	 Signalens	bandbredd	är	
 
3− 0( )ω0 = 3 rad/s dvs. 3

2π
Hz

⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟
.	

	
6.3-7	 (a)	   x t( ) = −2+ 2e j2π 3e jt + 2e− j2π 3e− jt + e jπ 3e j2t + e− jπ 3e− j2t

 
	 (b)	 	

		 					 	

	 (c)
   

x t( ) = −2+ 4cos t + 2π
3

⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟
+ 2cos 2t + π

3
⎛
⎝⎜

⎞
⎠⎟
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6.3-8	 (a)	
  
x t( ) = Dne jnω0t

n=−∞

∞

∑ ,	där	

  

Dn =
4

π 2n2 ; udda n

0; jämna n

⎧

⎨
⎪

⎩
⎪

, ω0 =
π
4

rad/s. 		

		 (b)	
  
x̂ t( ) = x t − 2( ) = D̂ne jnω0t

n=−∞

∞

∑ ,	där		

		   

D̂n = Dne− jnπ 2 =
4

π 2n2 e− jnπ 2; udda n

0; jämna n

⎧

⎨
⎪

⎩
⎪

, ω0 =
π
4

rad/s.

	

	 (c)	
   
!x t( ) = x 2t( ) = !Dne jn !ω0t

n=−∞

∞

∑ ,	där		

   

!Dn = Dn =
4

π 2n2 ; udda n

0; jämna n

⎧

⎨
⎪

⎩
⎪

, !ω0 = 2ω0 =
π
2

rad/s. 	

	
	

6.4-2	 (a)	
  
cos 5t( )sin 3t( ) = 1

4
e− jπ 2e j8t + e jπ 2e.− j8t + e jπ 2e j2t + e− jπ 2e− j2t( ) 		

	 (b)		 	

		 								

		 	
	
	

∙	

6.4-3	 (a)	
  
Dn =

1− e−1

1+ j2πn
	(I	bokförfattarens	lösningsdokument	anges	ett	svar	som	är	onödigt		

		 ”otympligt”	–	där	har	bl.a.	täljare	och	nämnare	multiplicerats	med	nämnarens		
		 komplexkonjugat.	Gör	hellre	som	i	Lasses	alternativa	lösning	av	6.4-1	och	6.4-3		
		 i	dokumentet	som	finns	länkat	från	lösningswebbsidan!)	

		


