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Seria Fourier în timp continuu 
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Tabelul 4.1 Proprietățile seriei Fourier exponențiale 

Semnal periodic Coeficienții seriei Fourier exponențiale 
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Transformarea Fourier în timp continuu 
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Tabelul 5.3 Proprietățile transformării Fourier în timp continuu 

Semnalul aperiodic Transformata Fourier 
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Tabelul 5.4 Perechi semnal – transformata/serie Fourier 

Semnalul Transformata Fourier 

Coeficienții seriei Fourier 

exponențiale (doar pentru 

semnale 

periodice) 
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Seria Fourier în timp discret 
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Tabelul 6.1 Proprietățile seriei Fourier în timp discret 

Semnalul discret periodic Coeficienții seriei Fourier exponențiale 
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Transformata Fourier în timp discret  
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Tabelul 6.2 Proprietățile transformării Fourier în timp discret 
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Tabelul 6.3 Perechi semnal-transformata Fourier în timp discret/serie Fourier in timp discret 

Semnalul Transformata Fourier 
Coeficienții seriei Fourier exponențiale (doar pentru 

semnale periodice) 
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Semnalul Transformata Fourier 
Coeficienții seriei Fourier exponențiale (doar pentru 

semnale periodice) 
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Transformata Laplace 

( ) ( )   ( ) ( )
1

,Re ;   (
2

j

st st

j

x t X s e ds s ROC X s x t e dt s j
j

+  

−

−  −

=  ⎯⎯→ = = + )
    - transformata Laplace bilaterală 

( ) ( )   ( ) ( )
0

1
,Re ;   (

2

j

st st

u

j

x t X s e ds s X s x t e dt s j
j +

+  

−



− 

=   ⎯⎯→ = = + )
    - transformata Laplace unilaterală 

 

Tabelul 7.1 Proprietățile transformării Laplace 

Semnalul 
Transformarea bilaterală 

Transformarea unilaterală 
Transformata Domeniul de convergență 

( )x t  ( )X s  xDC  ( )uX s  

( )y t  ( )Y s  y
DC  ( )uY s  

( ) ( )ax t by t+  ( ) ( )aX s bY s+  
  cel putin

yxDC DC
 ( ) ( )u uaX s bY s+  

( )0 0,  x t t t−   ( )0st
e X s
−

 xDC  ___ 

( )0 0,  0x t t t−   ( )0st
e X s
−

 xDC                 ( )0st
ue X s

−
 

( )0s t
e x t  ( )0X s s−   deplasatxDC  ( )0uX s s−  

( ) ,   x at a   
1 s

X
a a

 
 
 

  scalatxDC  ___ 

( ) ,   0x at a   
1 s

X
a a

 
 
 
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1

u

s
X

a a

 
 
 

 

( ) ( )x t y t  ( ) ( )X s Y s  
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 ( ) ( )u uX s Y s  

( )
d

x t
dt

 ( )sX s   cel putinxDC  ( ) ( )0usX s x +−  
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Semnalul 
Transformarea bilaterală 

Transformarea unilaterală 
Transformata Domeniul de convergență 

( )tx t−  ( )
d

X s
ds

 xDC  ( )u
d

X s
ds

 

( ) ( )
n

t x t−  ( )
n

n

d
X s

ds
 xDC  ( )

n

n u
d

X s
ds

 

( ) ( )x t y t  ( ) ( )
1

2
X u Y s u du

j 
−

 
 

       cel putin

x yDC DC  
 ( ) ( )

1

2
X u Y s u du

j 
−

 
 

( )
t

x d
−

   ( )
1

X s
s

 
  Re 0

              cel putin

x
sDC  

 ___ 

( )
0

t

x d   ( )
1

X s
s

 
  Re 0

              cel putin

x
sDC  

 

( ) ( ) ( )

( ) ( )

1

1

0

0 valoarea initiala a integralei

uX s x

s

x

−

−

+

−

 

( ) ( ) ( )x t x t t=   ( ) ( )0 lim
s

x sX s+

→
=   ( ) ( )0 lim

s ux sX s+

→
=  

( ) ( ) ( )x t x t t=   ( ) ( )
0

lim
s

x sX s
→

 =   ( ) ( )
0

lim
s ux sX s
→

 =  
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Tabelul 7.2  Perechi semnal-transformata Laplace 

Semnalul Transformata Domeniul de convergență 

( )t  ( )1 constant  s  

( )t  
1

s
  Re 0s   

( )t− −  
1

s
  Re 0s   

( )
( )

1

1 !

nt
t

n

−


−

 
1
ns

  Re 0s   

( )
( )

1

1 !

nt
t

n

−
−  −

−
 

1
ns

  Re 0s   

( )ate t−   
1

s a+
  Re s a −  

( )ate t−−  −  
1

s a+
  Re s a −  

( )
( )

1

1 !

n
att

e t
n

−
− 

−
 

( )

1
n

s a+
  Re s a −  

( )
( )

1

1 !

n
att

e t
n

−
−−  −

−
 

( )

1
n

s a+
  Re s a −  

( )0 0;  0t t t −   0st
e
−

 s  

( ) ( )0cos t t   2 2
0

s

s + 
  Re 0s   

( ) ( )0sin t t   
0

2 2
0s



+ 
  Re 0s   

( ) ( )0cosate t t−    
( )

2 2
0

s a

s a

+

+ + 
  Re s a −  

( ) ( )0sinate t t−    
( )

0
2 2

0s a



+ +
  Re s a −  

( ) ( )0J at t  
2 2

1

s a+
  Re s a −  

Pentru semnalele cauzale, ( ) ( )uX s X s= , iar pentru cele necauzale există numai ( )X s . 
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Transformata Z 

  ( ) ( )  11
,   

2

n n

n

x n X z z dz ROC X z x n z
j


− −


=−

=   ⎯⎯→ =


  - transformata Z bilaterală,  

,   0jz r e r=    

  ( )  
0

n

u

n

x n X z x n z


−

=

⎯⎯→ =  - transformata Z unilaterală 

 

Tabelul 10.1 Proprietățile transformării Z 

Semnalele marcate cu   corespund numai transformării unilaterale. În rest, proprietățile celor două 

transformate sunt identice. 

Semnalul Transformata Z  Domeniul de convergență 

 x n  ( )X z  
x xR z R− +   

 y n  ( )Y z  
y y

R z R− +   

   ax n by n+  ( ) ( )aX z bY z+  
 

 

max

min

,

,

yx

yx

R R z

z R R

− −

+ +




 

0 0,  x n n n−     ( )0n
z X z
−

 
x xR z R− +   

0 0 ,  x n n n −     ( )  0

0

1
n n

n n

z X z x n z
−

− −

=−

 
+ 

 
 

  
xR z−   

0 0 ,  x n n n +     ( )  
0

0

1

0

n
n n

n

z X z x n z

−
−

=

 
−  

 
  

xR z−   

 0j n
e x n


 ( )0j
X e z

− 
 

x xR z R− +   

 x n−  
( )1/X z   numai pentru transformarea 

 bilaterală 

1 1
x xz

R R+ −

   

   1x n x n− −  ( ) ( )11 z X z−−  
x xR z R− +   

     1x n x n − −  ( ) ( )  11 1z X z x−− − −  
xR z−   

 
n

k

x k
=−
  

( )
11

X z

z−−
 

x xR z R− +   

   
n

k

x k
=−

   
( )  

1

11

k

X z x k

z

−

=−
−

+

−


 

xR z−   

 nx n  ( )
d

z X z
dz

−  
x xR z R− +   

   ;  0 0x n x n n   ( )  lim 0
z

X z x
→

=  xR z−   

   ;  0 0x n x n n   ( ) ( )  
1

lim 1
z

z X z x
→

− =   xR z−   

 x n
 ( )X z 

 
x xR z R− +   
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Semnalul Transformata Z  Domeniul de convergență 

   x n y n  ( ) ( )X z Y z  
 

 

max

min

,

,

yx

yx

R R z

z R R

− −

+ +




 

   x n y n  ( )
1

2

z du
X u Y

j u u

 
 

  
  

y yx xR R z R R− − + +   

  ( ) ( )
2 1

1/
2n

du
x n X u X u

j u


 

=−

=


   

 

Tabelul 10.2 Perechile semnal-transformata Z 

Cu excepția semnalelor marcate în tabel cu * ce nu au transformată unilaterală, cele 2 transformate 

(unilaterală si bilaterală) sunt identice. 

Semnalul Transformata Z  Domeniul de convergență 

 n  1 (constant) z   

 n  
1

1

11

z

zz−
=

−−
 1z   

 1n− − −  
1

1

11

z

zz−
=

−−
 1z   

0n n −    0n
z
−

 

 

 
0

0

daca sau

daca

\ 0   0 

\   0

z n

z n

  

   

 

 na n  
1

1

1

z

z aaz−
=

−−
 z a  

   1na n −  − −  
1

1

1

z

z aaz−
=

−−
 z a  

 nna n  
( ) ( )

1

2 211

az az

z aaz

−

−
=

−−
 z a  

   1nna n −  − −

 ( ) ( )

1

2 211

az az

z aaz

−

−
=

−−
 z a  

  0cosn n   
( )00

2

00

1

1 2

cos1 cos

2 cos 11 2 cos

z zz

z zz z

−

− −

− − 
=

−  +−  +
 1z   

  0sinn n   0 0

2

00

1

1 2

sin sin

2 cos 11 2 cos

z z

z zz z

−

− −

 
=

−  +−  +
 1z   

  0cosnn a n   

( )00

2 22
00

1

1 2

cos1 cos

2 cos1 2 cos

z z az a

z za az a a z

−

− −

− − 
=

−  +−  +

 

z a  

  0sinnn a n   
0 0

2 22
00

1

1 2

sin sin

2 cos1 2 cos

z a za

z za az a a z

−

− −

 
=

−  +−  +

 

z a  

 

 


