Linjara System — Forelasning 9: Tidsdomananalys av LTIl-system
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Systemexempel 1 — Mekaniskt svangningssystem, massa i dampad fjader

Svangande dampad fjader - frilagg och satt ut krafter:
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Tyngdkraften F,, = m-g (g=tyngdaccelerationen)
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Systemexempel 2 — Mekaniskt svangningssystem, pendlande linjal
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Den Tumsans Svansningen, 2ero-Stare Response
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/\/\/ib 9 — Utsignalsberakning m.h.a. faltning & differentialekvationslésning |
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Faltning VIDEO 4.1
Energifritt LTI-system
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Utsignalens zero-statekomponent (den tvingade svangningen):

Enerqifritt LTI-system
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Rakneexempel — faltning

Ett visst energifritt LTl-system har impulssvaret h(t)= Ge‘Ztu(t).
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a) Berakna systemets utsignal y(t)
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c) Bestam systemets kausalitetsegenskap
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d) Bestam systemets stabilitetsegenskap

Stabilitet - for LTI-system

Stabilt system:
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for stabilt system:




Marginellt stabilt system: ]o ‘h(t)‘ dt £ oo

De flesta begransade insignaler ger
upphov till begransade utsignaler.
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d) Stabilitetsegenskap for LTI-systemet i rékneuppgiften’?
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