Signaler och system I for E2, 5B1209
LOSNINGSFORSLAG till Kontrollskrivning 2, 2004-12-06

1) LoOsning
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2) Losning
Eftersom 2f,.« > fs = H000Hz sa forvantar vi oss vikningsdistorsion och att

2500 Hz &ar den maximala frekvens som entydig kan representeras av den samplade
signalen z(nT).

a) Vi far

y(n) = x(nT) = 3cos (27r % n) + 5sin <27r % n) + 10 cos (27T g n) (1)
Vi observerar att de 2 sista normerade frekvenserna i ekv(1), v = % respektive
v = g, ligger utanfor vart omrade |v| < % vilket innebér att vi maste kom-
pensera med -1, mao —2m, i bada fallen for att hamna innanfor j:%. Detta
leder till

y(n) = 3cos (27% n) + 5sin (27r(% - 1) n> + 10 cos <27r(g - 1) n)

= 3cos (27% n) + 5sin (27r(—§) n) + 10 cos (27?% n)

y(n) = 13 cos <27r% n> — 5sin (2#% n)




b) Eftersom de enda kvarvarande frekvenserna ar 1000 och 2000 Hz blir den
rekonstruerade signalen

2(t) = 13 cos (2r1000t) — 5sin (272000¢)

En pataglig skillnad med den ursprungliga signalen xz(t).




