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1 Trigonometri

sin a cos b =
1

2
(sin(a+ b) + sin(a− b)) cos a cos b =

1

2
(cos(a+ b) + cos(a− b))

sin a sin b =
1

2
(− cos(a+ b) + cos(a− b))

sin(a+ b) = sin a cos b+ cos a sin b cos(a+ b) = cos a cos b− sin a sin b

1.1 Några exakta värden
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2 Stegfunktioner och deltafunktioner
Heavisides stegfunktion θ(t), signumfunktionen sgn(t) och Diracs deltafunktion δ(t) defineras av

θ(t) =

(
1 t > 0

0 t < 0
sgn(t) =

(
1 t > 0

−1 t < 0
δ(t− T ) =

d

dt
(θ(t− T ))

För Diracfunktionen δ(t) gäller attZ b

a

δ(t− T )dt =

(
1 om a < T < b

0 annars

Z b

a

f(t)δ(t− T )dt =

(
f(T ) om a < T < b

0 annars

3 Fourierserier
Om perioden är T så ges Fourierserien av (Ω = 2π

T )

f(t) =
a0
2
+
∞X
n=1

an cos(nΩt) + bn sin(nΩt)

där koefficienterna är

an =
2

T

Z d+T

d

f(t) cos(nΩt)dt, n = 0, 1, 2 . . .

bn =
2

T

Z d+T

d

f(t) sin(nΩt)dt, n = 1, 2, 3 . . .

På komplex form är Fourierserien

f(t) =
∞X

n=−∞
cne

inΩt
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där koeficienterna ges av

cn =
1

T

Z d+T

d

f(t)e−inΩtdt

3.1 Parsevals formler

Under lämpliga förutsättningar gäller att

1

T

Z d+T

d

|f(t)|2dt = a20
4
+
1

2

∞X
n=1

(a2n + b2n).

På kompex form blir det
1

T

Z d+T

d

|f(t)|2dt =
∞X

n=−∞
|cn|2.

4 Fouriertransformer

f(t) f̂(ω) f(t) f̂(ω)

F1 f(t)

Z ∞
−∞

f(t)e−iωtdt F13 f ∗ g(t) f̂(ω)ĝ(ω)

F2
1

2π

Z ∞
−∞

f̂(ω)eiωtdω f̂(ω) F14 f(t)g(t)
1

2π
f̂ ∗ ĝ(ω)

F3 af(t) + bg(t) af̂(ω) + bĝ(ω) F15 δ(t) 1

F4 f(at)
1

|a| f̂(
ω

a
) F16 δ(n)(t) (iω)n

F5 f(−t) f̂(−ω) F17 θ(t)e−at
1

a+ iω
, a > 0

F6 f(t) f̂(−ω) F18 (1− θ(t))eat
1

a− iω
, a > 0

F7 f(t− T ) e−iωT f̂(ω) F19 e−a|t|
2a

a2 + ω2
, a > 0

F8 eiΩtf(t) f̂(ω − Ω) F20 θ(t) πδ(ω) +
1

iω

F9a f(t) cos(Ωt)
1

2
(f̂(ω − Ω) + f̂(ω +Ω)) F21 1 2πδ(ω)

F9b f(t) sin(Ωt)
1

2i
(f̂(ω − Ω)− f̂(ω +Ω)) F22

sinΩt

πt
θ(ω +Ω)− θ(ω − Ω)

F10 f̂(t) 2πf(−ω) F23
1√
4πA

e−t
2/(4A) e−Aω

2

F11 f 0(t) iωf̂(ω) F24 sgn(t)
2

iω

F12 (−it)f(t) f̂ 0(ω) F25 e−a|t|sgn(t) − 2iω

a2 + ω2
, a > 0

4.1 Plancherels formler

Under lämpliga förutsättningar gäller attZ ∞
−∞

f(t)g(t)dt =
1

2π

Z ∞
−∞

f̂(ω)ĝ(ω)dω.
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Z ∞
−∞

|f(t)|2dt = 1

2π

Z ∞
−∞

|f̂(ω)|2dω.

5 Laplacetransformer

f(t) F (s) f(t) F (s)

L1 f(t)

Z ∞
0−

e−stf(t)dt L11 sin at
a

s2 + a2

L2 af(t) + bg(t) aF (s) + bG(s) L12 cos at
s

s2 + a2

L3 e−atf(t) F (s+ a) L13 1
1

s

L4 f(t− T )θ(t− T ) e−sTF (s) L14 e−kt
1

s+ k

L5 f(at), a > 0
1

a
F (

s

a
) L15 θ(t− T )

e−sT

s
(T ≥ 0)

L6 tf(t) −F 0(s) L16 t
1

s2

L7 f 0(t) sF (s)− f(0−) L17 tn
n!

sn+1

L8 f 00(t) s2F (s)− sf(0−)− f 0(0−) L18 δ(t) 1

L9 tnf(t) (−1)nF (n)(s) L19 δ(n)(t) sn

L10 f ∗ g(t) F (s)G(s) L20 δ(t− T ) e−sT

5.1 Begynnelse- och slutvärdessatser

lim
t→0+

f(t) = lim
s→∞

sF (s)

lim
t→∞

f(t) = lim
s→0+

sF (s)
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6 Z-transformen
Enhetssteget σn och enhetspulsen δn definieras som

σn =

⎧⎪⎪⎨⎪⎪⎩
1 n ≥ 0

0 n < 0

δn =

⎧⎪⎪⎨⎪⎪⎩
1 n = 0

0 n 6= 0

{xn} X(z)

Z1 xn

∞X
n=0

xnz
−n

Z2 axn + byn aX(z) + bY (z)

Z3 anxn X(
z

a
)

Z4 nxn −zX 0(z)

Z6 x ∗ y X(z)Y (z)

Z7 xn−kσn−k z−kX(z)

Z8 xn+k zkX(z)− zkx0 − zk−1x1 − · · ·− zxk−1

Z9 σn
z

z − 1
Z10 δn 1

Z11 δn−k z−k

Z12 an
z

z − a

Z13 nσn
z

(z − 1)2

Z14 sin(nθ)
z sin θ

z2 − 2z cos θ + 1
Z15 an sin(nθ)

za sin θ

z2 − 2az cos θ + a2

Z16 cos(nθ)
z(z − cos θ)

z2 − 2z cos θ + 1
Z17 an cos(nθ)

z(z − a cos θ)

z2 − 2az cos θ + a2

K1 an−1σn−1
1

z − a
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