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1. Je dan spojity signal
{Z[a (t—iP)- t—P/2—|P)]}sina)t, w=27/P, AP>0 (15b)
a) Nacrtnéte Casovy prubéh signalu (5b)
b) Urcete, zda je periodicky- pokud ano, uréete jeho periodu. (2b).
C) Vypoctéte stejnosmérnou slozku signalu. (5b)
d) Vypoctéte vykon signalu. (3b)
ReSeni

a) f(t)=Ag(t)sinet, kde g(t Z[a (t-iP)-o(t-P/2-iP)] Aw>0,P=27/w
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b) Signal je periodicky s periodou P.
c) Stejnosmérna slozka je rovna koeficientu spektra c,.
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d) Pro V}'/kon signalu plati.
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2. Spojity systém ma piechodovou charakteristiku h(t)= { (20b)

a) Nacrtnéte tuto charakteristiku. Popiste a ocejchujte osy. (4b)

b) Vypodtéte a nacrtnéte impulsovou charakteristiku g (t) (4b). Popiste a ocejchujte osy
(2b)

€) Vypoctéte operatorovy prenos systému (4b)

d) Na vstupu systému pusobi signal u (t) =2 exp( jt) . Urcete ustalenou amplitudu a fazi

vystupniho signalu y(t) po odeznéni prechodového dgje. (pomiicka: arctan2=63°). (6b)
Reseni:

a) Pfechodova charakteristika h(O) =0, h’(O) =0,h (oo) =5, h'(oo) =0
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b) Pro impulsovou charakteristiku plati
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c) Plati
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d) Na vstupu piisobi harmonicky signal u(t)=2exp( jt)=2exp( jot)kde @=1. Na vystupu
systému bude po odeznéni piechodového déje opét harmonicky signél
y(t)=Aexp| j(wt+¢)]s kmitostem w=1. Pro jeho amplitudu A a fazi ¢ plati:
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p=|argF (jo)]  =[-arctan2e-arctanw] , =-arctan2—arctanl=—63°—-45° = -108°
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3. Pro koeficienty ¢, spektra diskrétniho periodického signalu f (k) s periodou N =12
plati: ¢, =1,¢c, =—j;c; =1,¢, =1,¢,, = j;C, =C, =C; =C; =C; =C; =C,, =0. (15b)

a) Nacrtnéte amplitudové a fazové spektrum pro m=0,1,2,...11. Ocejchujte osy! (5b)
b) Napiste vyraz pro tento diskrétni signal f (k)=. (5b)
c) Urdete amplitudové spektrum signalu f (k —3). Zdivodnéte. (5b)

Reseni
a) Plati:
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c) Amplitudové spektrum posunutého signalu f (k —3) je stejné jako amplitudové
spektrum pavodniho signalu f (k). Pi posunuti signélu se méni jen jeho fazové

spektrum.



4. Diskrétni systém ma dva poly z, =0,5;z, =0,8 advénuly n, =0,n, =0,65a pomér

koeficientil u nejvyssich mocnin polynomu Citatele a jmenovatele prenosové funkce je
roven 2. (20b)

a) Nacrtnéte rozlozeni pola a nul. Popiste osy. (3b)

b) Vypoctéte operatorovy prenos celého systému (2b)

€) Vypoctéte impulsni charakteristiku celého systému (8b)
d) Urcete diferencni rovnici celého systému (4b)

e) Rozhodnéte o stabilité celého systému, zduvodnéte. (3b)

ReSeni:
a) Rozlozeni pola a nul
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b) Pro operatorovy pienos plati:
p— 2 pa—
F(2)=2 2(z2-0,65) _ 2’13 |
(z-0,5)(z-0,8) (z-0,5)(z-0,8)

c) Pro impulsni charakteristiku plati:

F(2)- 22°-13z Az . Bz _ Az? —-0,8Az + Bz* -0,5Bz _
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g(k):;‘l{F(z)} =g_l{z—ZO,SJr z—20,8}Z;_l{z—20,5}+;_1{z—20,8}=0’5k +08

d) Pro diferen¢ni rovnici plati:
277 -1,3z 277 -1,3z 2-1,3z2" Y(z)
F (Z) = ) = 1 2=
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= Y(z)(1-1321+0,42%)=U(z)(2-132") =
= y(k)-13y(k-1)+0,4y(k-2)=2u(k)-13u(k-1)

=

e) Oba poly systému lezi uvniti jednotkové kruznice, a proto je systém stabilni.



