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(Input-Output Systems) קלט-פלט מערכות 1

יסוד הגדרות 1.1

הגדרה

— (Linear Time-Invariant) — LTIב .y(t) לפלט r(t) קלט הממפה פונקציה היא מערכת
תמסורת. פונקציית על-ידי מתוארת המערכת

הגדרה

:(Transfer Function) תמסורת פונקציית

G(s) =
Y (s)

U(s)
=

bms
m + bm−1s

m−1 + · · ·+ b0
sn + an−1sn−1 + · · ·+ a0

, n ≥ m

אפס. התחלה בתנאי הקלט, לתמורת הפלט של לפלס תמורת בין היחס

קטב-אפס וביטול אפסים קטבים, 1.2

הגדרה

כ: לכתיבה ניתנת רציונלית תמסורת פונקציית כל

G(s) = k · (s− z1)(s− z2) · · · (s− zm)

(s− p1)(s− p2) · · · (s− pn)

את קובעים הקטבים המכנה. של שורש — G(s) → ∞ שבו s = pi ערך :(Pole) קוטב �
יציבות). תגובה, (מהירות הדינמית ההתנהגות

על משפיעים האפסים המונה. של שורש — G(s) = 0 שבו s = zi ערך :(Zero) אפס �
הפאזה. ועל התגובה צורת

נתון דוגמה:

G(s) =
2(s+ 3)

(s+ 1)(s− 2)

.(2(s+ 3) = 0 ⇒ s = −3 (המונה s = −3 אפס: �

יציב). לא (RHP, s = ו-2+ יציב) (LHP, s = −1 קטבים: �

.� G(2) → ∞ ,� G(−1) → ∞ ,� G(−3) = 0 בדיקה: �

.(s = +2) RHP-ב קוטב יש כי יציבה BIBO אינה המערכת

הגדרה

בדיוק מיקום באותו ממוקמים ואפס קוטב כאשר :(Pole-Zero Cancellation) קטב-אפס ביטול
מהביטוי. ונעלמים זה את זה מבטלים הם —

— קטב-אפס ביטולי כל ביצוע לאחר :(Minimal Realization) מינימלית תמסורת פונקציית
ולמכנה. למונה משותף גורם נשאר לא
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