
אבישי אייל' פרופ

מעגלים  
ומערכות  
לינאריות

תופעות מעבר–מעגלים : 3יחידה 
פונקציות סינגולריות: 3.1מקטע 

<a href="https://storyset.com/work">Work illustrations by Storyset</a>



u(t)–פונקציית מדרגה 

1

Unit step function

( )u t

( )

0 0

0.5 0

1 0

t

u t t

t




= =
 

t



הזזה או השהייה
( )0u t t−

1

0t

( )0u t t+

1

0t−

( )
0

0 0

0

0

0.5

1

t t

u t t t t

t t




− = =
 

( )
0

0 0

0

0

0.5

1

t t

u t t t t

t t

 −


+ = = −
  −

t

t



היפוך

( )

0 0

0.5 0

1 0

t

u t t

t




− = =
 

( )u t−

1

t



0t 

0t 

0t =

0t =

0t 

0t 

תיאור פעולת מתגים

SV

( ) ( )S Sv t V u t=



0t 

0t 

0t =

0t =

SI

0t 

0t 

תיאור פעולת מתגים

SI

( ) ( )S Si t I u t=



(מרובע(פונקציית פולס 

t

( )p t

( )

0 0

1 0

0

t

p t t

t






=    
  

1 



Pulse function



הקשר בין פולס למדרגה
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?מה זה מעגלים מסדר ראשון

First order circuits

כל המעגלים החשמליים אשר הפתרון שלהם מוביל למשוואה דיפרנציאלית  
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Cv t e e t− −= − + 



:הפתרון הכולל

t

( )Cv t

3

( ) ( )0.1 0.1

0.1

2 1 3 0

2

total t t

C

t

v t e e t

e

− −

−

= − + = 

= +

2



( ) ( )0.1 0.12 1 3 0total t t

Cv t e e t− −= − + 

מצב מתמיד ותופעות מעבר

( )0 3cv V=

0t 

( ) ( ) 01 0total t C t

C Sv t V e V e t−  − = − + 

מתח המקור
תנאי התחלה

קבוע הזמן



מצב מתמיד ותופעות מעבר

( )0 3cv V=

0t 

( ) ( ) 01 0total t C t

C Sv t V e V e t−  − = − + 

( ) ( )0 0total C t

C S Sv t V V V e t− = + − 

מצב מתמידתופעת מעבר
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