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DS Sinyallerin cevabi- Konvoliisyon

* Konvoliisyon su sekilde hesaplanir:

y(t) = x(t) * h(t) = foox(r)h(t —7)dt = foo h(t)x(t — 7)dt

* Sinyal degiskenini 7 olarak belirleyelim

* Fonksiyonu Y ekseni Uzerinde ters cevirelim

T kadar kaydiralim

e Iki sinyali ¢carpalim

e I¢i carpinin altinda kalan alani hesaplayalim(integration)



Ornek 2.6 (it

x(t), birim dirtu tepkisi h(t) olan bir LTI sisteminin girdisi olsun, burada

xH)=e€ “ut), a>0

Ve h(t) = ut). . -
xi7]
1. h(t) ve x(t) fonksiyonlarini ele alalim _ —
(4] =
2. h(t)'yiters cevirin ve "t" ile kaydirin b=
3. Notedin, t <0 icin, x(t) ve h(t- T)'nin ¢arpimi t
sifirdir ve sonug olarak y(t) sifirdir. t>0 oldugunda v
t o o B B - T
hit—7)
__ e_-aT, 0 <7<t =0
Mt =) = { 0, otherwise ° : :

Figure 2.17 Calculation of the convolution integral for Example 2.6.



Bu ifadeden t > O icin y(t)'yi hesaplayabiliriz:

!
i | _
y(r)=[ e Vdr = ~(1 = e ).
0 a
Bu nedenle, tiim ticin y(t)

Y0 = 2(1 = e ut),

Sekil 2.18'de gosterilmistir.

0 t

Sekil 2.18 Ornek 2.6'daki sistemin, x(t) = e atu(t) girisine olan
darbe tepkisi h(t) = u(t) ile tepkisi.




y(t) = x(t) = h(t) = foox(r)h(t — 7)dTt
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t 0<t<1

1 1<t<?2
3—t 2<t<3
0 t >3
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