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Pošto je 1 2 1 mHL L   i 1 2 2g gv R i važi da je  
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Izgled kola u ustaljenom stanju, sve pobude su jednosmerne: Očigledno je da je 0IV   
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2. 
a)[10] 
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Pošto je  [0] 2y  znači da je c = 1. 

 

b) [10] Homogena diferencna jednačina iz prethodne tačke za svako 0n  glasi 

       1 1 2 3 0n y n n y n      pri čemu je dat početni uslov.  Za 0n  ta jednačina je oblika 
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Za 0n  , ukoliko je početni uslov jednak nuli, jednačina mora da ima istu formu da bi odziv bio 

jednak:    
0

1 2 3 0 [0] 12y y x     . Prema tome pobuda treba da bude oblika [ ] 12 [ ]x n n  
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4. [30] Signal 0 0( ) 2sin( / 6), 100x t t        dovodi se na ulaz kola sa slike. Prekidač u kolu sa slike kontroliše 

se logičkim signalom oblika  ( ) u( ) u( ) , 2 / 800 , 0s s s
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signal ima vrednost 1 prekidač je u položaju 1. 
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b) [5] Važi da je [ ] ( 0.3 ) ( )s s s sg n x nT T x nT     = stepenasta sinusoida 
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c) [10] Ako se signal ( )sx t  obradi idealnim filterom   ( ) rect /H j a b     odrediti konstante a i b tako da se kao 

rezultat obrade dobije signal  tačno 0( ) sin( / 6 )y t t        

 

Pošto je 04 ,s  širina propusnog opsega filtera / 2 cb  može da bude 02 , 0/ 2 2 sb b      

(može i manje!) Time se izdvaja samo osnovni opseg signala xs(t). 
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d) [10] odrediti    
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5.[10] 

 



b)  

Iz postavke zadatka se vidi da oblast konvergencije sadrži jedinični krug, jer je signal ][nx  apsolutno sumabilan. Dakle, 

oblast konvergencije je orz  ||2/1 . Ovakvu oblast konvergencije mogu imati dve vrste signala : 

a) Ako je or  konačan broj, onda je signal ][nx  neograničen sa obe strane, 

b) Ako je or , onda je signal ][nx  ograničen samo sa leve strane, 
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6.  Polazna jednacina se napise u alterantivnoj formi, a zatim resenje sleduje pravolinijski: 
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