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2.1. Signal ist ungerade s(−t) = −s(t) → sg(t) = 0; su(t) = s(t).   
 
2.2.  
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4.3 mit Integratoren:
 
 a) Kaskadenschaltung 
                  (nach 4.1) 
 
 b) Parallelschaltung 
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5.2.  Nullstellen sperren bei Frequenz Ω=0; Polstelle bei z=−1/2 hebt Frequenz  
 Ω=π an → Hochpass. 
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