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Samband insignal-utsignal

0.1 Lagpassfilter

1 t—7
= /_OO ﬁe_ﬁe(t — Tw(T)dr

Géller for Kausala system, dir framtiden inte paverkar resultatet.

1 Diskreta fallet

z(k + 1) = Az + Buwy, kol ,
— x(k) = Apxo + Z Ak_l_JBwj
y(k) = Czy + Dwy, 3=0

1.1 Diskret enhetspuls

Normaliserad puls, kurvan far area 1.

0 ovriga k

Var &r systemets svar da insignalen &r §(k)?

k—1
y(k) = CA*zo + C " A1 Bw; + Duwy,

=0

Impulssvar

Svaret y(k) som fas da insignalen &r § och x(0) = 0.
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Ger ett generellt svar for godtyckligt wy.

k
y(k) =Y hik = jw;
j=0

I alla situationer som jag har fantiserat om, da dér D = 0.

Faltning mellan h och w definieras som:
k
h@w="> hk— j)w(j)
j=0

Heter convolution pa engelska.

1.2 Rektangelpuls

>

{prem—) .

PA(t — S)

1.3 Rektangelpulssvar

(Ett dnnu ldngre ord &r Rektangelpulssvarsberidknarkofta)
K A (t, S)
Vi behover ett exempel for att berdkna ut den.

Impulssvar:

AILI%+ kdelta(tv S)
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Ex.: lagpassfilter

0 t<s
/ ¢
1 = t—s
ka(t,s) = @6_%70])A(T,8)d7': [ pme" Rodr s<t<s+A
o S+A t—T1
f ﬁG_WdT t> s+ A

S

t

eft/RC' eft/RC' t 1 s
T/RCd _ |: T/RC’i| _ (1 - )
RCA / S 67N e Pl N G
0 t<s 1 s
k(t,s) = iiino ka(t,s) = - = ﬁe_WG(t —s) =k(t,s)
%e‘ R t>s
Gréansvarde - m.h.a serieutveckling
N A 2
= 1-(1-55+A°B
lim loerme = lim ( RC )
A0 A A—0+ A

Approximativ beridkning

D& man kan ta reda pa ett impulssvar sa kan man ocksa berdkna systemets

svar pa en insignal m.h.a.

S(w) ~ Zw(j)kAj (t, )4,
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2 Exempel

2.1 Exempel 1 - 6vning 9.8

k(t,7) = (t* — 72)0(t — 7)Berikna y(t) for

a)
y(t) = /_OO (2 — 720t — 1)0(r)dr =
— /Oo(t2 )O(t — 7)1dT =
0
0 <0
[ =7%-1-1dr t>0
O N ﬁ
/0 (t* —1%)dr = 3
b)

t<1

I
=
I
2
U
=
I

-1-1dr t>0

/1(t2 ). 1-1dr =

(2t = 3t> +1) 6(t — 1)

(2t = 3¢* + 1)

W =

y(t) =

OJM—A

Systemet dr alltsa inte tidsinvariant!
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3 Tidsinvarianta system

~

Systemet S ar tidsinvariant om det for alla insignaler w och alla tider

a, géller att:

y) =Sw@) & Swlt-a)=y(t-a)

Om systemet S ar linjart och tidsinvariant.

Impuls som insignal i tiden

Impuls som insignal i tidens — k(¢, s)

Impuls som insignal i tiden0 — k(t,0)

Pastaende:

for tidsinvarianta system ar k(t, s) = k(t — s).

S(w(t)) = /k(t,T)w(T)dT = /K(t—T)w(T)dT
S(w(t —a)) = /k(t, Pw(r — a)dr = /K(t —a— (1 — a)w(r — a)dr =
=[r—a=a] / k(t — a — z)w(z)dz = S(w(t))
k(t,s) = h(t — s)

Da kan vi skriva om funktonen av tva variabler till en funktion som beror pa

skillnaden mellan dem.



