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Strona i gdzie Jest Powinno być 

18 – Zad. 1.4 𝑥(𝑡) = 𝐴𝑒ି∝௧ 𝑥(𝑡) = 𝐴𝑒ି∝|௧| 

19 – Rys. 1.6  Na osi rzędnej dodać wartości A i -A 

19 – w odpowiedzi 2𝐴ଶ න 𝑑𝜏
ఛ



 2𝐴ଶ න 𝑑𝑡
ఛ



 

30 – wzór (2.9) 𝑝(𝑥) = Pr{𝑥(𝑡) ∈ ∆} = 𝑝(𝑥) = Pr{𝑥(𝑡) ∈ ∆}/∆ = 

37 – wzór (2.22) 𝑉[𝑥(𝑥)] = 𝑉[𝑥(𝑡)] = 

44 – wzór (2.35) 𝑦 = 𝑃௫
ିଵ(𝑥) 𝑦 = 𝑃௬

ିଵ(𝑥) 

49 – 3 wiersz od 
dołu 

lim
ே→ஶ

Pr {ฮ𝜃ே − 𝜃ฮ < 𝜀}   dla lim
ே→ஶ

Pr {ฮ𝜃ே − 𝜃ฮ < 𝜀} = 1  dla 

93 – 2 wiersz od 
dołu 0 ≤ 𝑛 ≤ 𝑀 0 ≤ 𝑛 ≤ (𝑀 − 1) 

94 – Rys. 4.6 Oś rzędnych (0 … 0,8  0,8 1,2) Oś rzędnych (0 … 0,8  1,0 1,2) 

100 – wzór (4.26)  
Wzór zakończyć kropką i usunąć 
resztę zdania po przecinku. 

101 – 2 wiersz od 
góry (pod Rys. 4.9) 𝑋(𝑘 − 𝑙)ே 𝑋((𝑘 − 𝑙)ே) 

101 – 5 wiersz od 
góry (pod Rys. 4.9) 𝑋∗((−𝑘))ே 𝑋∗((−𝑘)ே) 

107 – we wzorze, 2 
wiersz od góry 
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112 – 14 wiersz od 
dołu DFT (4.36) DFT (4.35) 

112 – 7 wiersz od 
dołu (4.30) i (4.36) (4.30) i (4.35) 

130 – we wzorze, 5 
wiersz od góry 
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143 – 10 wiersz od 
dołu 𝑠 = ±𝑗𝜔 

𝑠 = ±𝑗𝜔 i oznaczoną tutaj jako 
ℒ௨

ିଵ 

143 – 9 wiersz od 
dołu dwa razy złe symbole:  ℒିଵ zamienić na symbole: ℒ௨

ିଵ 

 


