H)er)| (o)
)

Om jw-axeln ligger i

konv.omr. for F(s) =

fAmplltudModuIermg

Begreppskarta — TSBB32 Linjara System

Allt systemrelaterat har forutsatter LTl-system:

[ Linjaritet ] [Tidsinvarians]

t =m t eller
t t

[dar c(t)=cos wt ]

1)- k)

Demodulering:

(m=c)(s)
samt LP—fiIter]

_

=~()te)
\

c ag(t) V,o()=eeh)e)
(s ]S - N n(e | Ve m
Differentialekvations- | _ 7—1 ,/' \‘\ \(\xe‘\‘;? L k
beskrivning ! Tvaavdem 4 W } ~ 7 L
i ger Kausalltet
£l J £x f\ '|\ den tredje ‘ “.V‘ H(s)= ; ) YZS(S)=X($)H($)
A axeln "n"“é (s)
ACIACIIA® 38 ol o " (e
Om stabilt » K »
LTl-syst
\ \ s= ]:VS e Grafisk representation av L
OBS: GIém inte K och konv.omr!
[Y(S) Yzi(5)+ ZS(S)] Fysikaliskt system, @
1 t.ex. elektriskt, @(’
E_ _____ mekaniskt, biotekniskt, \\,;s\?@
’ ekonomiskt, Stabllt @
[y(t) = yzi (t) yzs (t) m.fl. system LTI-system

K

[x(t) - C+Acos(wot+<p)]

ﬁr stabilt LTl-system
,y(t) = C»H(0)+A|H(w0)’ cos(wot+ o+ argH(wo))]
{u

x(t)‘zdt =% T ‘X(w)‘zdt
0

i

‘ argH( )

-

askadko

Aterkogg ng

s =H1 S|H.
A 1+H

4 (negativ aterkopplmg)

)=(h1*h2)( ) j

i)

ﬁvensselektiva filter \

* Filterterminologi
* 3 dB-grans(vinkel)frekvenser

. |H(w)
* Filtertyper
* LP, HP, BP, BS, AP

e Butterworth, LP
* Polplacering

o |H =
‘ (w)| 1+ w/wadB

* Chebyshey, LP

* Polplacering

* Principiella egenskaper
* Pol- och nollstalleplaceringar

(HP, BP, BS, AP)

\ for andra filtertyper /

L_rperiodisk signal x(t)

Om

y(t) _ i 5nejnwot

[ﬁn =10 ~H(nw0)]

n=—oo

stabilt -

To-periodisk effektsignal

-

( @ N\

x(t) =C,+ ZCH cos(nw0t+ 6‘")

L n=1 J L

system

7|

> y(t):(:‘o +§:(.~',7 cos(nw0t+0~n)

n=1

[(:‘0=C0~H(O), ¢ =c,

~ 74 - S ]
("wo)" 0n=9n+argH(nw0)] 0




