TRANSFORMER

oo

Dubbelsidig Laplacetransform X 7(s) :/ x(t)e *tdt

— 00
Konvergensomrade (ROC, Region of Convergence") Mangden komplexa tal s

sa integralen konvergerar.

oo
Enkelsidig Laplacetransform XI(S):/ x(t)e ' dt
0
o

Fouriertransform X (f) = / z(t)e 2"t qt

— o0

Samband Fourier <> dubbelsidig Laplace: X (f) = X17(5) |s=jorf-
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TRANSFORMER OCH FALTNING

(t) = x(t) * h(t) och respektive transformer &r definierade, s& galler

o Yii(s) = Xrr(s)Hyr(s)

e Y;(s) = X;(s)H;(s) (for kausala system och signaler)

o YV(f) = X(N)H(f)
Hip(s) kallas Overforingsfunktion

H(f) kallas Frekvensfunktion
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RATIONELLA OVERFORINGSFUNKTIONER

B(s)  bo+bis+ -+ bpysM

H _ _
11(5) A(s) ap+ars+---+anst
<~
0 oN 0
o Nollstallen till Hyy(s): rétterna till B(s) = 0
x Poler till Hyy(s): rétterna till A(s) =0
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IMPULSSVAR OCH SYSTEMEGENSKAPER

e Ett LTI-system ar BIBO-stabilt om och endast om

/ |h(t)|dt ar andlig

— 00
oo

> |h[n]| & andiig

n=—oo

e Ett LTI-system ar kausalt om och endast om

h(t) =0forallat < 0
hin] = 0férallan < 0
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KONVERGENSOMRADEN OCH SYSTEMEGENSKAPER

e Om H(s) rationell och systemet kausalt, &r konvergensomradet till hdger om

alla poler, och antalet poler minst lika manga som antalet nollstallen.

e Eftt LTI-system ar BIBO-stabilt om och endast om imaginara axeln ingar i
konvergensomradet = frekvensfunktionen H (f) = F{h(t)} ar
valdefinierad.

e Kausala system med rationell éverféringsfunktion &r BIBO-stabila om och

endast om alla poler i vénster halvplan, dvs Re[s,] < 0.
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SINUS — IN SINUS — UT

x(t) = cos(2m fot) S H(p) y(f) = Ap cos(2m fot + o)
z(t) = el 2m fot ] y'(t) — H(f0)€j27rfot
- AHej(QTFfot-i-cpH)

Forstarkning Ag = |H(fo)]
Fasforskjutning @g = Z{H(fo)}

Specialfall, konstant signal  (f =0): z(t)=C = y(t)=H(0)C
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