Forelasning 16 - System och Transformer - 10 December 2014

Se uppgift 14.15 d) i 16sningar.

Vi vill 16sa foljande differentialekvation:

any™ + ..+ ary + agy = f(t), Y =2Z(y)
Z(f)

(ans™ + ...+ a1s+ ap) ans" .+ ars + ag

Ex, kausal 16sning till:

Y +y=0(t)—0(t—1)
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(s+1)Y = 2(0(t) — 0t —1)) = Y =

Nu l6ser Mario uppgift 14.24, se 16sningen i losningar kapitel 14.

Sats 14.14 Om S &r linjar och tidsinvariant s& &ar

Fran kapitel 12 vet vi att

2(h) = 5((171)) = /e’“h(t)dt = H(s)

Exempel

Sy 4y’ =w(t)

Bestdm h(t) och H(s)
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(S))s4 rs2 s2(s2+1)
= Re(s) <0
H(s) = SiQ - HLSQ o h(t) = t0() — sint0(t) = (¢ — sin £)0(¢)

Ovning 14.31 hittar du i lésningar.

Sats 14.17

S &ar linjér, tidsinvariant och kausalt.

a)grad(Q) < grad(P)
Systemet ar stabilt <

b)Alla poler i H(s) ligger iRe(s) < 0




