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Propiedades de Sistemas Continuos

Propiedades
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Propiedades de los SLIT

Estabilidad de los SLIT

I Como se vio previamente, un sistema es estable si para toda entrada
acotada, la salida también es acotada.

I Condición necesaria y suficiente de estabilidad: un sistema lineal
invariante en el tiempo es estable si y solo si la respuesta al impulso
es absolutamente sumable.

I Formalmente: sea x(t) la entrada a un SLIT con respuesta al
impulso h(t) y y(t) la salida correspondiente. Si |x(t)| ≤ Bx <∞
para todo n, se cumple que,

|y(t)| ≤ By ∀t ⇐⇒ S =

∫ ∞
−∞
|h(t)| = ||h(t)||1 ≤ ∞



Propiedades de sistemas

Causalidad de los SLIT

I Como se vio previamente, un sistema es estable si para toda entrada
acotada, la salida también es acotada.

I Condición necesaria y suficiente de estabilidad: un sistema lineal
invariante en el tiempo es causal si y solo si la respuesta al impulso
cumple que h(t) = 0 ∀t < 0.



Funciones Singulares

Versiones originales

h(t) =

{
1, x >= 0
0, x < 0

δ(t) tal que δ(t).x(t) = x(0)

Aproximación continua

hT (t) =

 0, x ∈ (−∞, 0)
t
T , x ∈ [0, T )
1, x ∈ [T,∞)

δT (t) =

{
1
T , x ∈ [0, T ]
0, en otro caso.



Funciones Singulares

T

δT (t) =

{
1
T , x ∈ [0, T ]
0, en otro caso.

x̂(t) =

k=+∞∑
k=−∞

x(kT )δT (t− kT )T (1)



Funciones Singulares

T

x(t) = lim
T→0

x̂(t) = lim
T→0

k=+∞∑
k=−∞

x(τ)δT (t− τ)dτ (2)

x(t) =

∫ +∞

∞
x(τ)δT (t− τ)dτ (3)
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