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1. Determine the Fourier transform of the signal

sin( ),
( ) sin( )

, otherwise

t t
x t t t

   =   − = 
 

0 11

02

Using the multiplication property of the Fourier transform

𝐹 𝑝(𝑡)𝑞(𝑡) = 𝑃(𝑓) ∗ 𝑄(𝑓)

𝑝(𝑡) = Π 𝑡 −
1

2
⇒ 𝑃(𝑓) = sinc(𝜋𝑓)e−𝑗π𝑓

( ) sin( ) ( ) ( ) ( ). .q t t Q f j f j f =   = − − + +
1 1

0 5 0 5
2 2

𝑋(𝑓) = 𝑄(𝑓) ∗ 𝑃(𝑓) =
1

2𝑗
sinc(𝜋(𝑓 − 0.5))𝑒−𝑗𝜋(𝑓−0.5) + sinc(𝜋(𝑓 + 0.5))𝑒−𝑗𝜋(𝑓+0.5)

𝐹𝑇 𝐴 sin(2𝜋𝑓0𝑡) = −𝑗
𝐴

2
𝛿 𝑓 − 𝑓0 + 𝑗

𝐴

2
𝛿 𝑓 + 𝑓0

𝐹𝑇 𝐴 cos(2𝜋𝑓0𝑡) =
𝐴

2
𝛿 𝑓 − 𝑓0 +

𝐴

2
𝛿 𝑓 + 𝑓0
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Transfer function -1-

1

RC
x t =

dy t

dt
+

1

RC
y t

1

RC
X w = jw𝑌(𝑤) +

1

RC
𝑌(𝑤)

1

RC
X w = 𝑌 𝑤 jw +

1

RC

X w = 𝑌 𝑤 jRCw+ 1

H w =
𝑌 𝑤

𝑋 𝑤
=

1

jRCw + 1
=

1

1 +
𝑗𝑤
𝑤0

استخرج تابع النقل للدارة التالية

-3dB, 10log(w0)

−45°, 10log(w0)

مرشح تردد منخفض

Integrator

x t = RC
dy t

dt
+ y t

Frequency domain 
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Transfer functions -2-

𝑥 𝑡 = 𝑣𝑅 + 𝑣𝐶

𝑥 𝑡 = 𝑦 𝑡 +
1

𝐶
න
−∞

𝑡

𝑖 𝑡 𝑑𝑡

𝑑𝑥 𝑡

𝑑𝑡
=
𝑑𝑦 𝑡

𝑑𝑡
+
𝑦 𝑡

𝑅𝐶

𝑗𝑤𝑋(𝑤) = 𝑗𝑤𝑌(𝑤) +
1

𝑅𝐶
𝑌(𝑤)

𝑗𝑤𝑋(𝑤) = 𝑗𝑤 +
1

𝑅𝐶
𝑌(𝑤)

𝐻 𝑤 =
𝑌 𝑤

𝑋 𝑤
=

𝑗𝑤

𝑗𝑤 +
1
𝑅𝐶

=
𝑗𝑤𝑅𝐶

𝑗𝑤𝑅𝐶 + 1
=

𝑗
𝑤
𝑤0

𝑗𝑤
𝑤0 + 1

استخرج تابع النقل للدارة التالية

-3dB, 10log(w0)

+45°, 10log(w0)

مرشح تردد مرتفع

Differentiator 

Frequency domain 
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Transfer function plotting in MATLAB: Bode Plots 
: وتعطى بالعلاقة  decibelيتم التعبير عن استطاعة إشارة ما بواحدة تسمى الديسيبل 

𝑃𝑑𝐵 = 10𝑙𝑜𝑔10(𝑃𝑤𝑎𝑡𝑡)
: فيالديسبليفيد استخدام 

.اللغارتميإمكانية التعبير عن الكميات الكبيرة في المقياس الخطي بكميات صغيرة في المقياس -1
Bode Plotالخسارة  في المرشحات والمضخمات ويتم ذلك باستخدام مخطط بود /الواحدة الأساسية في دراسة الربحالديسبلتعتبر -2

:  الربح بالديسيبل

𝐺𝑑𝐵:ويعطى بالعلاقةالديسبليقدر ربح الاستطاعة في المضخمات أو خسارة المرشحات بواحدة  = 10𝑙𝑜𝑔10(
𝑃𝑜𝑢𝑡

𝑃𝑖𝑛
)

𝐺𝑑𝐵: وبما أن الاستطاعة تتناسب مع مربع الجهد فيصبح ربح الجهد هو  = 20𝑙𝑜𝑔10(
𝑉𝑜𝑢𝑡

𝑉𝑖𝑛
)

للتردد 10log10والمحور الافقي هو بالديسبلخسارة  الاستطاعة أو الجهد /فيكون المحور الشاقولي في مخطط بود هو قيم  ربح
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Transfer Function -3- لديك المخطط الصندوقي التالي الممثل لنظام  تحكم ذو تغذية عكسية أوجد تابع النقل لهذا النظام  

ℎ1(𝑡) ℎ2(𝑡) ℎ3(𝑡)

𝑔2(𝑡)

𝑔1(𝑡)

𝑥(𝑡)
𝑦(𝑡)𝑒1(𝑡) 𝑒2(𝑡) 𝑒3(𝑡)

−−
−

𝑒2 𝑡 = 𝑒1 𝑡 ∗ ℎ1 𝑡 ∗ ℎ2(𝑡)

𝑒3 𝑡 = 𝑒2 𝑡 − 𝑦 𝑡 ∗ 𝑔1(𝑡)

𝑦 𝑡 = 𝑒3(𝑡) ∗ ℎ3(𝑡)

𝑒1 𝑡 = 𝑥 𝑡 − 𝑦(𝑡) ∗ (𝑔2 𝑡 + 𝑔1 𝑡 )

𝑦 𝑡 = (((𝑥 𝑡 − 𝑦(𝑡) ∗ (𝑔2 𝑡 + 𝑔1 𝑡 )) ∗ ℎ1 𝑡 ∗ ℎ2(𝑡)) − 𝑦 𝑡 ∗ 𝑔1(𝑡)) ∗ ℎ3(𝑡)

ℎ 𝑡 =
ℎ1 𝑡 ∗ ℎ2 𝑡 ∗ ℎ3 𝑡

1 + 𝑔1 𝑡 ∗ ℎ3 𝑡 + 𝑔1 𝑡 + 𝑔2 𝑡 ∗ ℎ1 𝑡 ∗ ℎ2 𝑡 ∗ ℎ3(𝑡)

𝐻 𝑤 =
𝐻1 𝑤 𝐻2 𝑤 𝐻3 𝑤

1 + 𝐺1 𝑤 𝐻3 𝑤 + 𝐺1 𝑤 + 𝐺2 𝑤 𝐻1 𝑤 𝐻2 𝑤 𝐻3(𝑤)
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