Signaler & System — Forelasning 9:
Laplacetransformanalys av LTI-system — Passiva filter

Forts. om STABILITET fran forra forelasningen (Nr. 8)

Foljande tre sidor om stabilitet ar de tre sista sidorna i materialet fran forelasning 8:

Stabilitet - f6r energifria LTI-system

(Externt) stabilt system: (Insignal-utsignal-stabilt)

Varje begransad insignal ger upphov till en begransad utsignal

& of }h(t)} dt <o  galler for stabila LTI-system

=  F{n(t)}=H(o) 3

( #{n()e} —==tt2s £{n(1)} ) = | H(o)=H(s)

S=jw

& jw -axeln ligger i systemfunktionens konvergensomrade!

Konsekvens: Systemfunktionen till ett stabilt system har minst lika manga poler
som nollstéllen — annars ingar inte =j~ i konvergensomradet
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Marginellt stabilt system:

De flesta begransade insignaler ger upphov till begransade utsignaler
fr(efat =

= § e~ galler for marginellt stabila LTI-system
h(t)<e vt
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* H(s) har minst en enkelpol pa jw -axeln
> * jw -axeln utgoér en rand till konvergensomradet for H(s)
* H(s) har minst lika manga poler som nollstallen (egentligen #P = #N-1)
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Instabilt system:

Ingen begransad nollskild insignal kan ge upphov till en begransad utsignal
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& { """ galler for instabila LTl-system
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[« jw-axeln ligger inte i konvergensomradet for H(s)
eller

* jw -axeln utgor en rand till konvergensomradet for H(s)
och H(s) har en minst en multipelpol péa jw -axeln

= H (a)) existerar inte
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STABILITETS Koamioner.
VIDEO 1

Stabilt enerai it
ATl ~system
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1. Hur kan vi fa en god forstaelse for (en intuitiv tolkning av) hur |H(w)| och arg H(w)
ser ut grafiskt utgaende fran pol-nollstallediagrammet for H(s)?

2. Hur kan vi sjalva placeralvilja poler och nollstillen hos H(s) sa vi erhaller
onskad amplitudkaraktaristik |H(w)| och faskaraktaristik arg H(w)?




|H(w)| & arg H(w) fran pol-nolistallevektorer

Stabilt LTl-system
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( Demo i pzchange i bada fallen ovan!)
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Demo i pzchange av tidigare exempel med /4/(5) =3
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Kommentar efter forelasningen:

Det blev inget demo i pzchange baserat pa denna systemfunktion H(s).
Jag improviserade i stallet utgaende fran exemplen pa féregaende sida.
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Lasse Alfredsson
Kommentar efter föreläsningen:

Det blev inget demo i pzchange baserat på denna systemfunktion H(s).
Jag improviserade i stället utgående från exemplen på föregående sida.


