Sinais e Sistemas — 2° teste — 18/12/2015 — Exemplo de resolugao

Questao 1 H(el¥) = 342e79¢

17%6*3'2“’ .
Questao 2 H(s) racional, com mais polos que zeros. RC semi-plano direito = causal; RC 2 eixo imaginario = instavel.

Questao 3 w; = 27/0.25 = 8T = Wy < 47, X (jw) =0, |w| > 4.

Questao 4 wsz%zﬁﬂ'.wmx<37r.w:0=>Q=0%:O§Z[%,g].w:ﬂ':>Q:7r =Z e [%, %] y(t) = cos(rt).
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Questao 5.1 z(t) =sint — y(t) = |H(j1)|sin(t + LH(j1)) = 1sin(t + 7/2) = cost.

Questao 5.2 Zero em 0, polo em —100. H(s) = 54[-(71800' |H (joo)| = 40dB = 100, ZH (joo) = 0. H(joo) = K = K = 100.

Questao 6 Sistemas sem zeros = estabiliza mais rapidamente a resposta daquele que tiver os polos mais afastados do
eixo imaginario. Hy: pélo em —2; Hy: —5; Hy: —1, —10; Hy: —1 4+ jX. Estabiliza mais rapidamente a resposta de Hs.
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Usando a propriedade da linearidade e a transformada conhecida de a™u(n), temos h(n) = [5 <2> +2 <5> } u(n).

Problema 2 z(t) = fe/3'u(t)+1e~73%u(t). Usando a propriedade da linearidade e a transformada conhecida de e~ u(t),
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Re(s)>—3 Re(s)>0 Re(s)>0
y(t)= [_e‘3t I ?ej%e‘?’jt]u(t):{_e‘?’t + Y2 [dG-5) 4 e_j(St_%)]}“(f)Z[—e_?’t +v2cos(3t — §)Ju(t)-

Problema 3 w,,,, = 57. ws = 27/0.4 = 57 < 2w N&o se verificam as condicoes do Teor. Amostragem — hé “aliasing”.
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X4(e7Y) e X,.(jw) sdo transformadas conhecidas: z4(n) = TF~{X4(e’?)} = 56(n), zr(t) = TF X, (jw)} = sin(omt/2)
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Problema 4 X(o + jw) = TF{z(t)e='} = z(t)e 8t = TF~ {Smf“)} A TF de { (1) m i; é % pelo
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que, usando a propriedade da linearidade da TF, z(t)e % = 3 [u(t 4+ 8) — u(t — 8)], logo z(t) = §e8t [u(t+ 8) — u(t — 8)].

z(t) é de diracdo limitada, pelo que a sua TL converge em todo plano. A expressdo de X(s) é imediata usando as
propiedades da linearidade e do deslocamento da TL e a expressao conhecida da transformada de e~ u(t):
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x(t) = eTes(Hg)u(t +8) - %es(t’g)u(t -8) = X(s)= € ¢
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Nota: € imediato confirmar que, de facto, X(s)|,_g,;, = g
w



