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Low Pass Filter (LPF): מסנן מעביר נמוכים
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High Pass Filter (HPF): מסנן מעביר גבוהים
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:נצייר את עקומות הבודה שמאפיינות אותה לפי המתכון הבאLTIבהינתן מערכת 

נמצא את פונקציית התמסורת של המערכת1.

ונקבל את  נציב2.

ונצייר אותו כנגד נחשב את3.

ונצייר אותה כנגד נחשב את4.

עקומות בודה
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נצייר את עקומות הבודה שמאפיינות  LTIבהינתן מערכת 
:אותה לפי המתכון הבא

נמצא את פונקציית התמסורת של המערכת1.

ונקבל את  נציב2.
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:עקומת ההגבר
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זוג קטבים מרוכבים
:עקומת ההגבר
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אבישי אייל' פרופ

מעגלים  
ומערכות  
לינאריות

היענות לתדר ועקומות בודה: 6יחידה 
דוגמאות–עקומות בודה : 6.5מקטע 

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



מידע מעקומות בודה
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מידע מעקומות בודה

-ההגבר כש, אם אין קטבים או אפסים בראשית1.

כאשר          הוא ההגבר של , -שווה ל

פונקציית ההגבר כאשר היא נרשמת בצורה סטנדרטית  

-את השיפוע במגדילכל אפס 2.

-את השיפוע במקטיןכל קוטב 3.

הוא                               כאשר     -השיפוע ב4.

.הוא ההפרש בין מספר האפסים למספר הקטבים

:משמאל לימיןההגברנתקדם לאורך עקומת 

0→

0G 10 020log G

 20 dB dec

 20 dB dec

→ 20 dB decnn



מידע מעקומות בודה

-הפאזה כש, אם אין קטבים או אפסים בראשית1.

הפאזה היא  , אם         חיובי, כלומר. -שווה ל

הפאזה היא  , אפס ואם          שלילי

-את הפאזה במגדילכל אפס 2.

-את הפאזה במקטיןכל קוטב 3.

היא                           כאשר      -הפאזה ב4.

.הוא ההפרש בין מספר האפסים למספר הקטבים

:משמאל לימיןהפאזהנתקדם לאורך עקומת 
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→ 2 radnn
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שבה כל הקטבים והאפסים  )' מינימום פאזה'במערכת 

(:בצד השמאלי של מישור לפלס

 2 rad



:  צייר את עקומות בודה של פונקציית התמסורת הבאה

דוגמא: ציור עקומות בודה
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הגברי המחוברים
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דוגמא נוספת
.נתונות עקומות הבודה של פונקציית תמסורת

:  נתון גם כי בתדר הברך                      ההגבר הוא

. מצא את פונקציית התמסורת
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דוגמא נוספת
:נתונה תגובה להלם של מערכת

.  מצא את עקומות הבודה של המערכת

( ) ( ) ( )
510 1010 0.01 t th t e e u t− −= +



5.3ראינו במקטע 

פונקציית התמסורת היא התמרת 
לפלס של התגובה להלם של המערכת
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:נתונה תגובה להלם של מערכת

.  מצא את עקומות הבודה של המערכת
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דוגמא נוספת
:נביא לצורה סטנדרטית
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נחבר את הפאזות
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