
Vorlesung: Signale und Systeme WS 2011 (Prof. Michael)

Beschreibung: Ergänzung (I.2.6)

HS München

1

Zweitoraussteuerung einer quadratischen Kennlinie (I.2.6)

i = g(u) = g1u+ g2u
2

u(t) = û1 · cos(ω1t) + û2 · cos(ω2t) → (einfaches Signal!)

i(t)= g1

(
û1 cos(ω1t) + û2 cos(ω2t)

)
+ g2

(
û1 cos(ω1t) + û2 cos(ω2t)

)2
= g1

(
û1 cos(ω1t) + û2 cos(ω2t)

)
+ g2

(
û21 cos(ω1t)

2 + 2û1û2 cos(ω1t) cos(ω2t) + û22 cos(ω2t)
2
)

Additionstheoreme: cos(α)2 =
1

2
+

1

2
cos(2α) , cos(α) cos(β) =

1

2

(
cos(α− β) + cos(α+ β)

)

i(t) = g1û1 cos(ω1t) + g1û2 cos(ω2t) +
g2
2
û21 +

g2
2
û21 cos(2ω1t)

+
g2
2
û22 +

g2
2
û22 cos(2ω2t)+g2û1û2 cos(ω1 − ω2)t+ g2û1û2 cos(ω1 + ω2)t︸ ︷︷ ︸

Summen−und Differenzenfrequenz(Intermodulation)

Anwendung: Modulator/Demodulator
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