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Faltning

Energifritt LTI-system

H{e} +— YO

X(t)

H = systemoperatorn; Y(t)="H {X(t)}

* Fran def. av &t) foljer:  x(t) = j xX(7)5(t —7)dr

=> y(t)=H{X(t)} :H{T X(7)o(t —1) dz}

—00

= j X(r)H{5(t 7)) dr= j x(r)h(t—7) dr

—00
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Fal tn | n g , fO rts. Energifritt LTI-system

x(1) hty —— Y@
y(t) = (x*h)(t) = [x(h(t - 7)dz = [x(t - D)h(r)dz

o0

: . (alt. byt plats
Konvergensvillkor: J \x(t)\ <00, \h(t)\ <®© 0& x och h )

—0

DEMO

dg(t)
g(t) = Z[u(t)] = Jh(r)dr — ~ =N
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Stab | I |tet Energifritt LTI-system

X ——  h) —— YO

Vi vet: Stabilt LTI-system <=> y(t) begransad for varje begransad x(t)

Konsekvens:

Stabilt LTl-system ~ <=>  [h(t)dt <o

Marginellt stabilt system <=> |h(t)|<o Vi

men [ |h(t)]dt = oo
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Differentialekvationsbeskrivning
av LTl-system

X(t) y(t)

h(t)

+ Ett tidskontinuerligt n:te ordningens diskret LTI-system kan
beskriva av en linjar n:te ordningens differentialekvation:

d'y(t) d’x(t)
aoy(t)+2a = Pox(®)+ Zlb ol

/™ Beror p& insignalen
¢ Losning: |y(t) = yh(t)+yp(t)

L_//’ Oberoende av insignalen
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Differentialekvationsbeskrivning, forts.

* Energifritt (initialtillstanden = 0) linjart system:

Xt)=0 = y(t)=0

* Om nagot initialvillkor # O (fér annars linjart system):
Inkrementellt linjart system




