Dagenstema

e LTI-system och fouriertransformer



Linjaratidsinvarianta system (L TI-system)

X(t) — Pt

Definierande egenskaper:
1° (Linjaritet)

Om

sa ar

Om a é&r en reell konstant, sa galler:

7, (1) = ax,(t) + by, (1).

2° (Tidsinvarians)

X (1)

Z(t) = ax(t) + by(t), a och b konstanter,

y(©) =x(t—a) Py (t) =x (t-a).



Nagra viktiga egenskaper:

1. (Karakterisering av L TI-system)
FOr alaLTIl-system gdler:

¥

x(t) —pt h > § h(t—t) x(t) dt

¥

dar h(t) ("pulssvaret”) ar en "funktion” som
entydigt karakteriserar systemet.

Réakneoperationen pa hoger sida
¥
Q
8 h(t—1t) x(t) dt

—¥

kallasfaltningen av h och x, skrivs h(t) = x(t).



2. (Egenfunktioner till LTI-system)

awt —pt h —p H(W)-eth
dér
¥
H(W) :§ h(t) et it
—¥
dvs.

De harmoniska funktionerna €t & egenfunktioner
till alla(!) LTI-system. Motsvarande egenvarde
ges av fouriertransformen for systemets pulssvar.

H(w) kallas systemets Overforingsfunktion.

3. (Overforingsfunktionensroll)
Om

X(t) —pt h —p Y(1),

sagaller for fouriertransformernatill de tre
ingaende funktionernax, h och vy att

Y(w) = H(w)-X(w).



