Svar pa lektionsuppgifterna — TSDT18/84 Signaler & System

Lektion 2

2.4-11  Zero-state-losningar i (a)-(c):
@ y,(0)=(c"- e—”)u(x)
(b) yb(t)ze6ya(t)=e6(e"—e‘2’)u(t)
@ »(t)=€Cy,(t-3)=¢" (e_(H) _ ) )u(t -3)

24-12 (@) y,(t)=¢"u(r)
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c(t)z l—cos(t); 0<t<2m

cos(t)—l; 2r<t<4m
0; t=24n

2.6-5 (b) Systemet dr stabilt och icke-kausalt.
2.6-3 (c) Systemet dr inte stabil, det ar dock marginellt stabilt.

2.6-7 (a) Systemetadr kausalt (b) Systemet ar stabilt
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Signalens bandbredd ar (3— O)co0 =3 rad/s (dvs. 2i Hz].
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x(t) =-2+ 2ej2”/3ejl + Ze_ﬂ”/se_jt + ej”/3ej2t + e_j”/3e_j2t
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6.3-8 (a) x(t)= z Dne-’”“’O’,déir Dn =< 1n? u n

N=—co

, Wy = % rad/s.
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D, = Dne_ﬂm/z =1 nn’ ¢ e , W)= 2 rad/s.
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(@ #(¢)=x(2t)= Y, D, ,dar
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D, =D, =< r*n’ , @y =20, =—rad/s.
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(I bokforfattarens losningsdokument anges ett svar som dr onédigt

“otympligt” - ddr har bl.a. tiljare och ndmnare multiplicerats med ndmnarens

komplexkonjugat. Gér hellre som i Lasses alternativa losning av 6.4-1 och 6.4-3
i dokumentet som finns ldnkat frdn losningswebbsidan!)



