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TSKSO06 Linjara System for Kommunikation —
Lasanvisningar infor & Utvidgningar till forelasningar

Forelasning 1 — Introduktion, Signaler & System (kapitel 1)

Bild 1. Information

e Mycket nyttig information star pa kurswebbsidan. Du forutsitts ha last igenom allt dér!

o Infor varje foreldsning forutsétts du ha noga last igenom alla powerpointbilder och detta
dokument, samt atminstone dversiktligt ha 1dst igenom motsvarande delar 1 kursboken.

Bild 2. Modell

e Definition av system & signaler: Kapitel 1.2 respektive 1.3.

¢ Klassificering av system: Las oversiktligt kapitel 1.4 for allmén forstaelse.

Bild 3. Signalmanipulering

Du skall ha allmén forstaelse for hela kapitel 1.5, det &r allmén kunskap fran bl.a. Envariabel-
analysen. Speciellt viktigt &r dock Tidsskalning, Skiftning och Spegling (kapitel 1.5.5) — och

kombinationer av dessa, som t.ex. y(t)=x(-3t+2). Den typen av manipuleringar anvinds
speciellt i samband med faltning i kapitel 3.

Se dven exempel 1.19 pé sidan 32-33. I fallet y(t)=x(-3t+2), s spelar det ingen roll i vilken
ordning man utfor den ingdende speglingen, tidsskalningen och tidsforskjutningen. Vid grafisk

16sning, som i Exemplen pa sidan 3033, sd bor du rita varje “delsignal” efter respektive
manipulering/operation. Det spelar heller ingen roll i vilken ordning du gér manipuleringarna.

Bild 4. Speciella signaler — stationir sinus & enhetssteget

Las kapitel 1.6, sidan 33-35. Flera definitioner av enhetssteget u(t) (’u”=unit step) finns, men i

ingenjorssammanhang anvénds oftast definitionen i powerpointbilden (= ekvation 1.12).
Enhetssteget anvinds framst for att definiera signaler i olika tidsintervall. Vanstersidiga signaler,

I; t<
som dr lika med noll for t < nagot ty, anvinds U, (-t) = {0‘ (>0 och inte u(-t).
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Bild 5. Speciella signaler — diracimpulsen

Las kapitel 1.6, sidan 35-37. Diracimpulsen J(t) dr en s.k. distribution, som ar en slags

generaliserad funktion. En ”vanlig” analytisk funktion definieras utgaende fran sitt funktionsvérde i
varje tidpunkt. En distribution kan daremot i allménhet inte tilldelas vérden i enskilda (tids-)punkter
eller multipliceras med varandra, utan en distribution definieras i stillet utgdende frén vardet pa ett
integralsamband, se ekvation F.4, sid. 440. Distributioner &r utforligt beskriven i Appendix F.

Lis inledningsvis kapitel F.1-F.4 oversiktligt, men kapitel F.5 (om diracimpulsen) lite noggrannare.
I kursen fordjupar vi oss inte 1 distributionsteori, utan det &r tillrickligt att kunna tillimpa
sambanden i kapitel 1.6, sidan 35-37!

Bild 6. Speciella signaler — forts. diracimpulsen

Se texten ovan, for foregdende bild: sambanden finns pé sidan 35-37.
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Bild 7. Systemegenskaper — kausalitet
Systemegenskaper finns beskrivna i kapitel 1.8. I denna och nidrmast foljande powerpointbilder
fokuseras speciellt pa de mest centrala systemegenskaperna kausalitet (kapitel 1.8.1), tidsinvarians
(kapitel 1.8.5), linjaritet (kapitel 1.8.6—1.8.8) och stabilitet (kapitel 1.8.10).
Du kommer att speciellt stota pa dessa fyra egenskaper genom hela kursen, sa liar dig de respektive
grunddefinitionerna ordentligt!
Kausalitet handlar allmint om férhallandet orsak—samband. I systemanalyssammanhang ar ett
system kausalt om dess utsignal inte beror pa framtida védrden hos insignalen. Las kapitel 1.8.2.

Bild 8. Systemegenskaper — Tidsinvarians
Las kapitel 1.8.5.
Sammanfattningsvis kan sdgas att man har samma utseende och forhallande pa systemets insignal
och utsignal oberoende av nir i tiden insignalen ldggs pa systemets ingang. [ systemanalysen spelar
det alltsa, for ett tidsinvariant system, ingen roll nar man definierar tidpunkten t=0.
En central metod for att testa tidsinvarians gas igenom pé foreldsningen.

Bild 9. Systemegenskaper — Linjaritet
Las kapitel 1.8.6-1.8.8, detta &r centralt for kursen!
En central metod for att testa tidsinvarians gis igenom pa foreldsningen. Det &r samma som 1
bokens exempel i kapitel 1.8.8, men forhoppningsvis tydligare. Ett linjért system dr bdde homogent
och additivt. Om man kan ge ett exempel som visar att systemet inte & homogent eller additivt, sa
har man samtidigt visat att det ar icke-linjirt. En viktig egenskap for linjdra system dr att insignalen

X(t) =0 alltid genererar utsignalen Yy(t) =0, vilket erhélls genom att sétta a, =0 i ekvation 1.26

och 1.27. Denna egenskap kan anvindas for att pavisa icke-linjéritet (men inte for att bevisa
linjéritet, eftersom det dr ett nddvindigt, men inte tillrackligt villkor) — se exempel 1.38.

Bild 10. Systemegenskaper — Stabilitet
Las kapitel 1.8.10.
Notera: Ett system &r antingen stabilt eller icke-stabilt (ibland sarskriver man: icke stabilt).
I det icke-stabila fallet kan systemet antingen vara marginellt stabilt eller instabilt.
(Pa engelska anviander man begreppet "BIBO stability” — Begransad Input, begransad Output.)

Lis dven kapitel 1.9, sidan 50-52: ”Allméint om systemanalys”

Hir introduceras bl.a. begreppet ”LTI-system”. Frdn och med kapitel 2 kommer sé gott som alla
system som behandlas vara Linjdra och TidsInvarianta, dvs. LTI-system. Oftast — &tminstone i
praktiska sammanhang — &r de dven kausala och stabila.

Bild 11. Systembeskrivning — impulssvar & stegsvar
Det finns olika sitt att matematiskt beskriva ett systems egenskaper. I kursens fokuseras speciellt pa
tidsegenskaper och frekvensegenskaper for LTI-system (linjdra, tidsinvarianta system).
Vad giller tidsegenskaper for LTI-system, s kommer du under hela kursen att fokusera pd och
anvinda systemets impulssvar h(t), stegsvar g(t) och differentialekvationsbeskrivning.
Las om impulssvar och stegsvar 1 kapitel 1.8.7.
(Differentialekvationsbeskrivning, kapitel 2, tas upp i nésta forelasning.)

Las oversiktligt kapitel 1.10, sidan 53—-54, om de olika matematiska verktyg for signalanalys och
systemanalys, som du kommer att stota pa i kursen.



