Tentamen SSY042
Signaler och System, 72

Examinator: Ants R. Silberberg
18 mars 2021 kl. 14:00-18.00 Distanstenta via Zoom

Forfragningar: Ants Silberberg, via zoom (kl. 14-18)

Losningar: Anslas pa Canvas.

Bedémning;: En korrekt och vélmotiverad 16sning med ett tydligt
angivet svar ger full poédng. Fullstindiga berdkningar
maste redovisas.

Hjalpmedel

e Tentamen skall genomféras enskilt. Allt sammarbete i nagon form med
annan person ar EJ tillaten.

e Vid anvéndning av hjidlpmedel: kéllhdnvisning &r ett krav .

Betygsgranser

Poiing | 0-10 | 11-15 | 16-20 | 21-25 |
Betyg U 3 4 5 ‘

Lycka till!
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1. (a)

Utga ifran en kontinuerlig och periodisk signal enligt
x(t) = cos(wt) , Vit .

Signalen x(t) betraktas under en begrénsad tid genom att appli-
cera ett tidsfonster enligt

w(t) = {1, for |t < Z

0, for 6vrigt.

(i) Beriikna Fouriertransformen X (jw) fér den tidsbegrinsade
signalen Z(t) = w(t) z(t) . (2p)
(i) Gér en tydlig skiss av X (jw). Antag w, > cug (1p)

En kontinuerlig signal byggs upp som en begrénsad Fourierserie
enligt

10
z(t) = Z ag sin(kw,t + )
k=1

Tre olika uppséttningar av Fourierseriekoefficienterna a; visas i
figur 1. Dessa tre uppséattningar av koefficienterna a; genererar
tre olika signaler enligt figur 2. Fasen ¢, dr okdnd men skild fran
noll. Para ihop de tre uppsédttningarna med Fourierseriekoeffici-
enter FS1, FS2 och FS3 med ritt signal z(t),z2(t) och x3(t).
Motivera dina val. (2p)
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Figur 1: Tre uppséttningar Fourierseriekofficienter ay
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Figur 2: Tre olika signaler

2. Ett kontinuerligt system har f6ljande stegsvar !

1
g(t) = 1 (10t — 3(1 — e™)) u(t)
(a) Berdkna systemets impulssvar, h(t). (4p)
(b) Ar systemet stabilt? Motivering kréivs. (1p)

3. Ett medelvardesbildande filter kan realiseras som ett diskret system

med foljande differensekvation

y[n] = é (z[n] + z[n — 1] + xz[n — 2] + z[n — 3] + z[n — 4])

dédr x[n] dr insignal och y[n| utsignal. Berikna systemets utsignal y[n]
i stationértillstand (eventuella transienter har klingat av) for foljande
insignal (5p)

4m 6
z[n] = 1+ 3 cos (1—On) + 2 cos (En) , Vn .

1

systemets utsignal da insignalen xz(t) &dr ett enhetssteg, x(t) = u(t)

3
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4. Ett kausalt och diskret LTI-system kan beskrivas med foljande diffe-
rensekvation

y[n] — 0.8 y[n — 1] + 0.64 y[n — 2] = z[n] + x[n — 1]

(a) Berdkna systemets impulssvar, h[n]. (4p)
(b) Ar systemet stabilt? Motivering kréivs. (1p)

5. Ett kausalt och kontinuerligt LTI-system kan beskrivas med foljande
differentialekvation

d*y(t)
at2

3 da(t) N d*x(t)
5 dt dt?

dy(t) = g (1)

dar z(t) ar insignal och y(t) utsignal. Berékna systemets utsignal y(t)
for insignal

x(t) = be u(t)

Alla eventuella begynnelsevirden &r noll. (5p)



