filtret h(t) H(s) kausalt | stabilt tillstandsekvation
D o'(t) S ja nej y=x
D; o; (1) g™ ja(r>0) | ja y*8 ;=X

t
X jx(r)dr o(t) 1 ja nej y' =X
Lps sna - nej | nej [y()=x() =]
RC-lanken Le'o(t) mer | Ja ja RCy'+y =X
RL-lanken S(t)—Re UO(t) | wir ja ja Ly’ + Ry = Lx'
LC-lanken Qsin(@2t)ot) | 75 |a nej y"+ Q% = Q2°x
harmonisk beror p& k. 2 1 ia nej om k=0 p ' 2,
oscillator ( pak, 2) | e | jaomk=0 | V" Ky + 27y =X




