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En korrekt och valmotiverad 16sning med klart svar ger full poang.
Avsaknad av svar, utebliven eller felaktig motivering, felaktig eller
ofullsténdig |6sning samt felaktigt svar ger poangavdrag med 1, 2, ...
poang.

Anslas klockan 19.00 pa anslagstavlan utanfor avd. for
signalbehandling, Inst. for Signaler & System, van 7 i ED-huset (hogst
upp i trapphuset vid E-arnas sektionslokal) samt pa kursens hemsida.

Beraknas vara klara senast 19/9. Betygslista ansl8s pa anslagstavlan,
vaning 7, ED-huset samt kursens hemsida. Visning av tentan & 20/9 i
Ingtitutionen for signaer och systems bibliotek pavaning 7 i ED-huset
kl 10:00 — 11:00.

Prelimindra betygsgranser & 20 poang (3:a), 30 poang (4:a), 40 podng
(5:a).
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En samplad signal med f6ljande amplitudspektum rekonstrueras med en hastighet av
10" sampel/sekund genom ett idealt | &gpassfilter med brytfrekvens fo = 5 kHz. Efterét
sampl as den |&gpassfiltrerade signalen med fs = 5 kHz. Skissa den nya samplade
signalens amplitudspektrum. (6)
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En signal x(t) = sin(2m2t) + sin(2rdt) ska samplas. Vilken & den minsta
samplingsfrekvens som kan anvandas om originalsignalen ska kunna dterskapas.  (4)

Ett tidsdiskret LTI-system fér utsignalen y[n] = 2u[n] — 0.5"u[n] n&r insignalen & x[n]
=u[n].

a Berdknasystemets utsignal y,[n] om insignalen andrastill xa[n] = 0.2"u[n] (7)
b. Ar systemet stabilt? Motiveral (3)

Paraihop sekvens x[n] med tillhtrande DFT X[K]. Rétt ger 2 poang, fel ger —2 poéng.

Minsta méjliga poang pa uppgiften ar 0 poang. (8
x[n] X[K]
1.<1,0,0,0,0> a<-1,-140.73,-143.07, -1+j3.07,, -1+j0.73 >
2.<2,2,2,2,2> b.<0,-1.81+j2.49 , -0.69+j0.22 , -0.69-0.22 , -1.81-j2.49 >
3.<-1,1,-1,1,-1> c.<2,0,0,0,0>
4,<-1,-1,0,1,1> d.<0,-1.81+j2.49, -0.69+j0.22 , -0.69+j0.22 , -1.81+j2.49 >
e<1,1,1,1,1>
f.<ii.i..i>

g.<10,0,0,0,0>

THD (Total Harmonic Distortion) definieras som summa-effekten i de harmoniska
komponenterna [P(2fo) + P(3fo) + P(4fo) + ...] dividerat med effekten i grundtonen
[P(fo)]. | en effektforstarkare har den negativa matningsspanningen gatt sonder och
utsignalen y(t) blir for insignal x(t)
t) x(t)>0
YO = %( ) x()
X(t) <0

a Bestam medelvardet for x(t) och y(t) om x(t) = sin(2rl0%). 4
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b. Bestam THD for x(t) och y(t) om x(t) = sin(2r0%). (6)
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Antag att den bromsande kraften pga luftmotstand hos en bil &r proportionellt mot dess
hastighet, dvs

fvind (t) = b Ij/(t) ’
dér b & en konstant och v(t) bilens hastighet.

Med Newtons 2:alag stélls foljande differential ekvation upp:
av(t
m di ) = fmotor (t) - fvind (t) '

dé mér bilensmassaoch f_,, (t) den drivande kraften fran bilens motor.

a Tecknadverforingsfunktionen G(s), damotorkraften betraktas som insignal
och bilens hastighet som utsignal (6)
b. La insignalen f ., (t) utgorasav:

frncator (t)
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Berdknautsignalen v(t)dd m=1 och b=0.25 samt att bilen & i vilafran borjan. (6)



