SISTEMAS LINEALES
TEMA 6. SOLUCIONES DE LA HOJA DE PROBLEMAS

X(s) = s+a, R{s} > —a

X(s) =, R{s} <a

X(s) =2, R{s} >a

X(s)= a2 =, —a < R{s} <a

X(s)=1 R{s} >0

X (s) = %% para todo s

X(s) = § ae=skT  para todo s
k=0

X(s) —dcg <s+a) R{s} > —a

X(s) = 252208, s} >0

z(t) = e tu(t)

z(t) = —e tu(—t)

x(t) = cos(2t)u(t)

x(t) = 2e73tu(t) — e 2tu(t)

z(t) = —2e 3tu(—t) + e ?tu(—t)

z(t) = —tu(t) — etu(—t)

x(t) = —tu(t) + e u(t)

z(t) = et cos(2t)u(t)

(s) = m, R{s} > -1
y(t) = e"tu(t) — e u(t)

:m. Polos en s =2y s = —1. Cero en oo.

L —1<R{s} <2, h( ) = % (—e*u(—t) — e~tu(t))
i R{s} >2, h(t) =3 (¥ (t) — e tu(t))
iii. R{s} < —1, h(t) = 1 (—e?'u(—t) + e 'u(—t))

= s(s+4 ,R{s} >0 (b=1).

WO | oy(t) = 2920 4 5(1).
( ) = 20(t) + e *"u(t)
y(t) = (e~ +3e7") u(t)

No se puede calcular y(t) porque no existe ROC para Y(s), debido a que la
interseccién de la ROC de H(s) con la ROC de X (s) es 0.



7. (a) X(s)=—e% (%) +ef ( ) Vs

(b) Y (s) = —dne 2 ((L20) +an%es (155 ), R{s) > 0
y(t) = [1 = (dr + e D] (e +1) — 7 [1 = (1= 8m)e 7D | u(t - 2)

8. Soluciones en el libro.



