Signaler & System - Forelasning 2: Videosammanfattningar

Utsignalen fran kausala LTI system

Ursigumeen Fein Kousmis LT7-sysoau
Kavsalt 277-system
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Definition av LTl-systemets utsignalskomponenter (har for kausala system),

dvs. zero-input response y.. (t) (betecknas y,, (t) i kursboken) och zero-state response Yy, (t)




Differentialekvationsbeskrivning av LTl-system samt
berékning av dess zero-input response y_ (t)
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Videon inleds med en differentialekvationsbeskrivning av LTI-system och darefter visas
hur zero-input-komponenten y_, (t) hos LTI-systemets utsignal beraknas utgaende fran
differentialekvationen.

* Differentialekvationsbeskrivning (0:00)
* Berakning av zero-input response Y, (t) (4:16)

| kursen kommer vi oftast att utga fran energifria system, vilket innebar att utsignalens
zero-input-komponent &r noll, y_,(¢)=0 .

| de fall ett LTl-system har energi lagrad och ., (t) ska/behdver beraknas, sa kommer vi
i forsta hand att gora det i transformdomanen, med hjalp av laplacetransformen.
Det blir vanligen mycket enklare da, jamfort med att gora det i tidsdomanen.

Under férelasningen visas ett exempel pa berakning av y.,. (t) i tidsdomanen.



Faltning — berakning av zero-state response y, (t)
fran ett LTI-system (uppdelad i de fyra delarna/skarmdumparna nedan)
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| denna video visas en harledning av faltningsintegralen, som anvands for att berakna
zero-state-komponenten y,_(t) hos LTI-systemets utsignal.

* Harledning, utgaende fran att insignalen beskrivs som en Riemannsumma (0:00)

De férsta 22 minuterna i videon (= de tre skarmdumparna Del1, Del 2 & Del 3 nedan)
ar en motiverande inledning/harledning infér det som kommer i slutet av videon —
impulssvaret h(t) och faltningsintegralen.

Denna harledning examineras inte, sa du behdver inte lara dig nagot utantill, men
syftet denna inledning/harledning ar att du ska fa en kansla och forstaelse for faltning.
Sjalva faltningen ar "bara" en integral som ska I6sas, men har far du veta mer om

hur den uppstar.
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Den huvudsakliga inledningen/harledningen pagar huvudsakligen fram till slutet av
skarmdumpen ovan (Del 3), videons forsta 22:03 minuter.




DEM ﬁfMLDESU@M@MINGEH, ERO“&STH?E- QE,_.JED — X,} DEL 4
ergiel

ﬁ//mnn e8! nﬁ/sleskrwm;rﬂ x{{ f Xf’?")ﬁ{ Z- 3')0’ 4 ){(é E{H(f)
| A

W S
Linjict system = UYnslt)= f x(o) S5z hét)

g /{'ﬂ(ﬁfﬂb’ﬂﬂﬂé Sﬂizlcwf =
plj &2 = hit2

AR R ]

Uik e ¢ G ooy} (uhVE) =)D =

f_:_), ; afr)=0; P<o
fé i blt)=0; ps0

=)

* Definition av impulssvaret h(t) samt faltningsintegralen (22:03)

Fran 22:03 i videon "landar" harledningen i faltningsintegralen, tillsammans med en
definition av systemets impulssvar.

Om man kanner impulssvaret h(t) for ett LTIl-system sa kan man, for varje insignal x(t),
berakna utsignalens zero-state-komponent yzsiti med hjalp av faltning.

* Vid berakning av faltning ar det viktigt att kanna till och férsta de olika
faltningsegenskaperna i slutet av videon — bland annat att faltningsoperationen
ar kommutativ. Konsekvensen blir att det finns tva faltningsintegraler:

1) den som ar inrutad i mitten av skarmdumpen ovan och
2) den som ar understruken nere till hdger (p.g.a. kommutativiteten).

* Vid faltningsberakningar, som jag kommer att ge exempel pa under férelasningen
som foljer efter denna video, sa rekommenderas du att alltid rita de tva funktionerna
x(z) och h(t-7) (respektive x(t—7) och h(z)) fér olika intervall pa t.

Det motiverar & ena sidan dina berakningar pa ett tydligt satt, men gor det aven
oftast enklare for dig att berakna faltningen. Detta kallas for grafisk faltning.
Mer om detta pa férelasningen som foljer.

* Notera att faltningsintegralen alltid kan anvandas for att berakna
zero-state-komponenten, men integralen konvergerar bara om
1) minst en av x(t) och h(t) &r absolutintegrerbar
2) och den andra funktionen ar atminstone begransad.




