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RESPOSTA DE SISTEMAS DINAMICOS
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RESPOSTA DE SISTEMAS DINAMICOS

Analitica

dificil e raras

( princ. ndo linear) ~__— (tabeladas)

Transformada
de
Laplace

*homogénea

+
e particular

Caso linear:
- Muitas solucoes conhecidas (algebra linear)
- Vale o principio da superposicao




MOTIVACAO
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Dominio do tempo
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RESPOSTA DE SISTEMAS DINAMICOS

o O comportamento de um sistema pode ser avaliado
a partir da resposta a sinais elementares:

» Pulso
» Impulso
» Degrau :
Sinal
- Rampa resposta
» Exponencial elementar

o Se conheco a resposta a um sinal elementar e o
sistema é linear posso compor a resposta para °
qualquer sinal de entrada!




SINAIS ELEMENTARES

o Pulso (no instante t): p,= p,(t- T)
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o Pulso unitario
na origem:

T<t<t+A

T>t>7T+ At




IMPULSO = DELTA DE DIRAC

Impulso de
D amplitude A A
i 0
Impulso unitario
no instante 7
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APROXIMACAO DE SINAIS POR PULSOS E IMPULSOS

“Um sinal /(/) pode ser aproximado num intervalo
finito /" <t < 7" por um numero finito de pulsos
unitarios de largura Az:
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APROXIMACAO DE SINAIS POR PULSOS E IMPULSOS

N
f(t)= > f(kAr)p,(t—kAT)AT
k=—N b Y g

o » Pulso unitario
AT 4

h'd

1

o J/

amplitude f (kA7)
— aumentando a particdo:N > o= A7 > dr
= pulsos transformam -se em impulsos: kA7 — 7
A somatoriase transforma numa integral :

()= f()st-o)de
Quando T — oo — integral de sifting (peneira)

Paul Dirac: for¢cas muito

grandes em
Mvalos muito pequenos
-~ —nenhum outro valor
de f(t) Importa




RESPOSTA DE UM SISTEMA A UM SINAL f(1)

TRANSIENT-RESPONSE ANALYSIS

N1
it - /m - k(kAr.)a(r kAN AL,
x(r)

System
wlr)

Fig. 6-2. System output as convolution summation.
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RESPOSTA DE UM SISTEMA A UM SINAL X(t)

1 pulso:
WAAT) = x(kAT) AT.h(t, 7)

Npulsos:

N-1
WAT)= Y X(KAT)I(t,7) AT
k=0

N —>0o=Ar >drt= kAT —> 1

W)= 2, x(2) e, 7) dr = x(0) * h(?)

Sistema Invariante no tempo:
y(t)=[ x(z)h(t—7r)dzr =x*h=h*x



