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Trigonometriska formler

sin (x± y) = sin x cos y ± cos x sin y cos (x± y) = cos x cos y ∓ sin x sin y

sin 2x = 2 sin x cos x cos 2x = cos2 x− sin2 x = 2 cos2 x− 1 = 1− 2 sin2 x

sin x cos y = 1
2
[sin (x + y) + sin (x− y)] cos x cos y = 1

2
[cos (x + y) + cos (x− y)]

sin x sin y = 1
2
[cos (x− y)− cos (x + y)]

Maclaurinserier

ex =
∞∑

k=0

xk

k!
= 1 + x +

x2

2!
+ . . . för allax

sin x =
∞∑

k=0

(−1)k x2k+1

(2k + 1)!
= x− x3

3!
+

x5

5!
− . . . för allax

cos x =
∞∑

k=0

(−1)k x2k

(2k)!
= 1− x2

2!
+

x4

4!
− . . . för allax

ln (1 + x) =
∞∑

k=1

(−1)k−1 xk

k
= x− x2

2
+

x3

3
− . . . för −1 < x ≤ 1

arctan x =
∞∑

k=0

(−1)k x2k+1

2k + 1
= x− x3

3
+

x5

5
− . . . för −1 ≤ x <≤ 1

(1 + x)p =
∞∑

k=0

(
p
k

)
xk = 1 + px +

p(p− 1)

2!
x2 + . . . för −1 < x < 1

Stirlings formel

n! =
(

n

e

)n√
2πn (1 + εn) därεn → 0 dån →∞
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Fourierserier
Fourierserien med period2a till en funktionf på [−a, a] definieras genom

a0

2
+

∞∑
k=1

(ak cos
kπt

a
+ bk sin

kπt

a
)

där

ak =
1

a

∫ a

−a
f(t) cos

kπt

a
dt, k = 0, 1, 2, . . .

och

bk =
1

a

∫ a

−a
f(t) sin

kπt

a
dt, k = 1, 2, . . .

Parsevals formel
a2

0

2
+

∞∑
k=1

(a2
k + b2

k) =
1

a

∫ a

−a
|f(t)|2 dt

Räkneregler för laplacetransformer

funktion transform

f(t) F (s)

f ′(t) sF (s)− f(0)

f (n)(t) snF (s)−
n∑

k=1

sn−kf (k−1)(0)

tnf(t) (−1)nF (n)(s)

f(t− a)ua(t) dära > 0 e−asF (s)

eatf(t) F (s− a)

f(at) dära > 0 1
a
F ( s

a
)

f(t + p) = f(t) för alla t, (p > 0)
1

1− e−ps

∫ p

0
e−stf(t) dt

∫ t
0 f(u) du

1

s
F (s)

f(t)
t

∫ ∞

s
F (v) dv
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Några speciella laplacetransformer

funktion transform

1
1

s

tn
n!

sn+1

tα
Γ(α + 1)

sα+1
därΓ(t) =

∫ ∞

0
e−xxt−1 dx

eat 1

s− a

cos bt
s

s2 + b2

sin bt
b

s2 + b2

cosh bt
s

s2 − b2

sinh bt
b

s2 − b2

t sin bt
2bs

(s2 + b2)2

t cos bt
s2 − b2

(s2 + b2)2

1

2b3
(sin bt− bt cos bt)

1

(s2 + b2)2

sin bt

t
arctan

b

s

1− cos bt

t

1

2
ln

(
1 +

b2

s2

)

ua(t)
e−as

s

δ(t) 1

δ′(t) s
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z-transformer

xn X(z)

Dämpning anxn X(
z

a
)

Fördröjning Tk{xn} z−kX(z) (k > 0)

Translation xn+k zkX(z)− x0z
k − x1z

k−1 − . . .− xk−1z (k > 0)

Faltning xn ? yn =
n∑

k=0

xn−kyk X(z)Y (z)

δ(0) 1

1
z

z − 1

an z

z − a

nan−1 z

(z − a)2

(
n
m

)
an−m z

(z − a)m+1

αn cos nω
z2 − αz cos ω

z2 − 2αz cos ω + α2

αn sin nω
αz sin ω

z2 − 2αz cos ω + α2
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