
VIDEO	1

Systemexempel	1	–	Mekaniskt	svängningssystem,	massa	i	dämpad	fjäder

Signaler	&	System	–	Föreläsning	2:	
Tidsdomänanalys	av	tidskontinuerliga	LTI-system



Systemexempel	2	–	Mekaniskt	svängningssystem,	pendlande	linjal

Ideal	modell

Newtons	2:a	lag		⟹

Icke-linjärt	system,	p.g.a.	sin(y)	och	cos(y)	
⟹			Linjärisera,	dvs.	approximera	med	linjär	modell:

Om	vinkeln	y	är	liten		⟹		



VIDEO	2



VIDEO	3.1

VIDEO	3.2



VIDEO	3.3

VIDEO	3.4



Utsignalens	zero-statekomponent	(den	tvingade	svängningen):

Energifritt	LTI-system

Faltningsintegralen/-erna

Slutsats	efter	videon	ovan:

"Grafisk	faltning":

Exempel:



Lasses	demo-material	under	föreläsningen	–	ingår	ej	i	studentmaterialet:



Impulssvaret	h(t)	och	kausalitet

Stegsvar	för	LTI-system



Tidigare	exempel:






