
  ٣٠/٨/١٤٠٢پاسخ امتحان ميان ترم سيگنال و سيستم  

eبا توجه به رابطه    -الف -١ ox(t) x (t) x (t)    : داريم 

  
 

ابتدا قسمت زمان مثبت بخش فرد بدست مي آيد. سپس قسمت زمان منفي با توجه به فرد بودن آن تعيين مي شود. همچنين قسمت زمان  

  را از روي بخشهاي زوج و فرد تعيين كرد.  x(t)منفي بخش زوج بدست مي آيد و نهايتا مي توان شكل موج 
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  پس معكوس پذيز است.   
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   داريم :    x(t)=u(t)پايدار نيست. زيرا با فرض  ٤
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برابر  تبديل  تابع  همگرايي  ناحيه  بايستي  باشد،  ناپايدار  سيستم  همچنين  و  كرد،  استفاده  لاپلاس  تبديل  در  كانولوشن  خاصيت  از  اينكه    براي 
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