SAMPLINGSTEOREMET

t=nlTj PAM

x(t) — - —— (1)

N p(t)

om:

e x(t) bandbegransad: X (f) =0, |f| > B

e Nyquistkriteriet: Fiy = % > 2B

T, < Fy/2
e P(fy=4¢" < £/ <= p(t) = sinc(Fst) = sinc (Ti)
0 fo. )
sa fas
perfekt rekonstruktion: - (t) = x(t)
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ANTIVIKNINGSFILTER
t =nTj PAM
x(t) ~ h(t) > . — (1)
5 p(t)

Om signalen inte uppfyller Nyquistkriteriet, 1&gg till antivikningsfilter fére samplingen.

Idealt antivikningsfilter:

L [fI < fs/2
H(f) = )
0 fo.
Samma p(t) som samplingsteoremet
—

X(f) |1 <fs/2
0 f.0.
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TRANSFORMER

oo

Dubbelsidig Laplacetransform Xj;(s) :/ z(t)e Stdt

— 0
Konvergensomrade (ROC, Region of Convergence") Mangden komplexa tal s

sa integralen konvergerar.

oo
Enkelsidig Laplacetransform X (s) :/ x(t)e dt
0

oo
Fouriertransform X (f) = / x(t)e*j%ftdt

— o0
Samband Fourier <> dubbelsidig Laplace: X (f) = X17(s)|s=jorf

om imaginara axeln ingar i ROC:n

Signaler & System Il 3 Forelasning 6

TRANSFORMER OCH FALTNING

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

o Yir(s) = Xyr(s)Hys(s)

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

o Y(f) = X(S)H(f)
Hi(s) kallas Overféringsfunktion

H(f) kallas Frekvensfunktion
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RATIONELLA OVERFORINGSFUNKTIONER

B(s)  bo+bis+ -+ bysM

H = =
11(s) A(s) ao+ais+---+ansN
—
0 oN 0

y(t)+ -+ aNat—Ny(t) = boz(t) + b1 aa:(t) +
o Nollstallen till Hyy(s): rétternatill B(s) = 0
x Poler till Hyy(s): rétterna till A(s) =0
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IMPULSSVAR OCH SYSTEMEGENSKAPER

e Ett LTI-system &r BIBO-stabilt om och endast om

/ |h(t)|dt ar andlig

— 00
oo

Z |h[n]| &ar andlig

n=—oo

e Ett LTI-system &r kausalt om och endast om

h(t) =0forallat <0
hin] = 0férallan <0
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aM
o bar g (t)



KONVERGENSOMRADEN OCH SYSTEMEGENSKAPER

e Om H(s) rationell och systemet kausalt, ar konvergensomradet till héger om

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

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

e Kausala system med rationell éverféringsfunktion ar BIBO-stabila om och

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