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Faltning

Energifritt LTl-system
-}

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

x(t) y(f)

+ Fran def. av 5(f) folier:  x(t)= [ x(z)3(t-7)dr
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= y(t)=H{x(t)}= H{ j x(t)8(t—1) dr}z/Linjért/

invariant

—o00

= [ xte{s-)) dr=/ L / = [ xtonie-7) dz
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Faltning, forts.

Energifritt LTI-system

X({t) ———  hp) ——— N

Faltningsintegralerna konvergerar garanterat om

]o‘x(t)’dt<oo och |h(t) <  eller |x(t) < och ]o\h(t)‘dt<oo
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Rakneexempel — faltning
Ett visst LTI-system har impulssvaret h(t) = e‘tu(t).

a) Berakna systemets utsignal y(f) da dess insignal ar
x(t)y=u(t)-u(t-2),
b) Ar systemet kausalt och/eller stabilt?

c) Berakna systemets stegsvar g(f).

I




F6 2 — Utsignalsberakning m.h.a. faltning & differentialekvationsldsning 4
|

Stabilitet Energifritt LTI-system

X)) ———  ht) —— )

Vi vet: Stabilt LTI-system < y(f) begransad for varje begransad x(f)

Konsekvens:

Stabilt LTI-system < ]o |A(t) dt < e

Marginellt stabilt system < |t} <e Vi

men T‘h(t)‘ dt = oo
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Differentialekvationsbeskrivning av LTI-system

y()

x(1)

h(t)

Ett tidskontinuerligt n:te ordningens diskret LTI-system kan vanligen
beskrivas av en linjar n:te ordningens differentialekvation:

Insignalen x(t)
ayy(t)+ Z a y(t) = byx(t)+ Z b X(1) "slapps pa”
J=1 dtj vid t =

* ¥u(f) & y,;(t) beror inte pa x(t)
Yh (t) + yp(t) M . yp(t) & y,4(t) beror pa x()
= | y(t)= :
- (1) ®
(

y_ ()+y..(t) | @ 1): ¥n(t) & y,(f) beror pa y(t;+)
Z s - (2): y,(t) beror pa y(ty-), ,{(=(*h)(t) ©




