
2013.09.24-EX-01

1. (½e¡z�&Ò´Ä´±Ï&Ò"XJ´±Ï&Ò§Á(½§��Ä
�±Ï"

(a) x(t) = cos(2t+ π
4 )

(b) x(t) = cos2(t)

(c) x(t) = ejπt

(d) x(t) = cos(2πt)u(t)

(e) x(t) = cos(t+ π
4 )

(f) x(t) = sin2(t)

(g) x(t) = cos(π3 t) + sin(π4 t)

(h) x(t) = cos(t) + sin(
√
3t)

2. �x1(t)Úx2(t)´Ä�±Ï©O�T1ÚT2�±Ï&Ò§T1ÚT2þ�u0��
k��§�mü �¦"3�o^�e§x(t) = x1(t) + x2(t)´±Ï&
ÒºXJx(t)´±Ï&Ò§ÙÄ�±Ï´õ�º

3. ®�,&Òf0(t)´��'up¶é¡�n�Å§�§�.>��2§p
�1§Á±Ñ&Òf(t)�Å/:

f(t) =

∞∑
n=−∞

f0(t) ∗ δ(t− 2n)

¿£�f(t)´Ä´±Ï&ÒºX´§Ù±Ï�õ�º

4. ée��ª?1z{£t0 > 0¤

(a) ∫ ∞
−∞

δ(t− t0)u(t− 2t0)dt

(b)
d

dt

[
cos
(
t+

π

3

)
δ(t)

]
(c) ∫ 1

−1
δ(t2 − 2)dt

(d) ∫ ∞
−∞

δ(t)f(t0 − t)dt

(e) ∫ ∞
−∞

d

dt
[cos(t) · δ(t)] · sin(t)dt

(f) ∫ t

−∞
δ(3τ − 2)dτ



(g)
3∑

n=0

cos(t)δ
(
t− nπ

2

)
(h) ∫ ∞

−∞
e−t(δ(t) + δ′(t))dt
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