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Faltning
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Faltning, forts.
( )( )

Energifritt LTI-system
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Konvergensvillkor:
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Stabilitet
( )( )

Energifritt LTI-system

h(t) y(t)x(t)

Vi t St bilt LTI t (t) b ä d fö j b ä d (t)Vi vet: Stabilt LTI-system  <=>  y(t) begränsad för varje begränsad x(t)

Konsekvens:

h t dt( )
z  Stabilt LTI-system <=> h t dt( )

z  Stabilt LTI system      < >

Marginellt stabilt system   <=>   ( )    h t t
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Differentialekvationsbeskrivning
av LTI-systemy

h(t) y(t)x(t)

 Ett tidskontinuerligt n:te ordningens diskret LTI-system kan

beskriva av en linjär n:te ordningens differentialekvation:
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 Lösning )()()( ttt
Beror på insignalen
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 Lösning: )()()( ph tytyty 
Oberoende av insignalen
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Differentialekvationsbeskrivning, forts.

 Energifritt (initialtillstånden = 0) linjärt system:

0)(0)(  tytx

Energifritt (initialtillstånden  0) linjärt system:

Om något initialvillkor  0 (för annars linjärt system):

Inkrementellt linjärt systemInkrementellt linjärt system
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