Linjara System - Féreléisning 8: Inledning, signal- och systemegenskaper
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Ett SYSTEM = en matematisk modell av ett fysikaliskt system (alt. en algoritm)
som for olika insignaler x genererar olika utsignaler y

En SIGNAL = en informationsbarande matematisk funktion som
representerar en (ofta matbar) fysikalisk storhet.
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SYSTENL GENSKAPER.  (pesysbencpeators)
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De flesta fysikaliska system ar inte linjara. y g
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Linjart system

Linjarisera — ),Zéfz } ‘ >g&)

Exempel — fysikaliskt system med olika linjara modeller:
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Metod for att testa linjaritet

1) Antag att insignalerna xn(t) ger motsvarande utsignaleryn(t) - H{x (t)}
ochlat x(t)=a x (f)+b-x,(t), dar abeR

Energifritt
x, (1) linjart system v.(1)
t t
%, (t) 2/ v, (1)
x(t)=a-x,(t)+b-x,(t) y(t)=a-y,(t)+b-y,(t)

y(t)=2{x(t)}

2) Om y(t)= H{x(t)}: +/kan omformas till;/---=a- y, ()+b-y,(t)
sa ar systemet linjart

Exempel:
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Grafisk illustration av forelasningsexemplet
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SYSTEMEGENSKAPER.  (pasysiencperators)
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Stabilisering av instabila system med hjalp av aterkoppling (kommer senare i kursen)
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