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Sefales y sistemas
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Transformada de Fourier: médulo y fase

e La TF es un complejo: (dos componentes) médulo y fase son necesarios
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o Respuesta de un sistema a una exponencia
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e Es la misma propiedad para variable discreta.



Transformada de Fourier: médulo y fase

IMAGEN 1 IMAGEN 2

IMAGEN 1 CON LA FASE DE LA IMAGEN 2

TN . Y




Transformada de Fourier: fase lineal y no lineal

o Considerar H(jw) = o —Jwto

|H(jw)| =1, <H (jw) = —wio 4—\

— y(t) = z(t — to) FASE LINEAL CON LA
/ FRECUENCIA; EN EL BOSQUEJO
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e No-distorsién:
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» fase lineal no distorsiona la sefial (retardo uniforme en todas las frecuencias),

e fase no-lineal si distorsiona la sefal.



Transformada de Fourier: retardo de grupo

e Retardo de grupo
d
= ——{<H(y
7= AH(jw)}

o Es el retardo efectivo medio esperado para las frecuencias en un entorno de w.

« Para fase lineal es constante 7, (segundos) o n, (muestras).



Sistemas de primer orden de variable continua
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Sistemas de primer orden de variable continua

TRANSFERENCIA H(w)
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Sistemas de segundo orden de variable continua
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Sistemas de segundo orden de variable continua
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Sistemas de segundo orden de variable continua
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Sistemas de segundo orden de variable continua
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Sistemas de segundo orden de variable continua

TRANSFERENCIA H(w)
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Problema 3 [11 puntos]

Sea el siguiente sistema de segundo orden L

(a)

Ejercicio: Parcial 2021

b
z(t) " +

W

~ 52 4 2(wos + wl

H(s)

Determinar la condicién que debe cumplir { para que la transferencia tenga dos polos reales. Justificar.

El circuito de la figura 1 tiene la siguiente funcion de transferencia

(b)
(©)

(d)
(e)

2
1 wp

H(s) = =
(8) = SR2C2s2 T ARCs +1 ~ 52+ 2Cwos + &2

Obtener el valor de ¢ para el circuito de la figura|1, y comprobar que se cumple la condicién de la parte a.

Calcular y bosquejar la respuesta al impulso. En el bosquejo se deben indicar los valores de la respuesta en
t < 0,ent = 0y el valor de la asintota para t — oc.

A partir de la parte anterior, determinar si el circuito es estable.

Obtener las salidas y; (¢), y2(t), e y3(t) (bosquejando y3(t)) cuando la entradas son

z1(t) = 7/ BC xo(t) = eIV RC | z3(t) = cos(t/RC).



Sistemas de primer orden variable discreta
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Sistemas de primer orden variable discreta
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Sistemas de primer orden variable discreta
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Sistemas de segundo orden variable discreta
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Sistemas de segundo orden variable discreta
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de segundo orden variable
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Sistemas de segundo orden variable discreta

20 logyg |H(e')| 20 logyo [H(e!")|
24 dB 4 24 dB
-3 4
"4 =0 @ = nl4
1 T 16

2 + 12

20 logyo [H(e')| 20 logyo [H(e')|
4+ 24dB P 7 + 24 dB P
4 -+ _3
20 3 20 re2
+ 16 =3 T 16 - 1
4+ 12 1 +12 2

20 logyq [H(e!*)|

| 24 dB /'=%
- 20 =1
L 16 2
- 12 r=3

-8
-4




