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Sistemas Lineares e Invariantes no Tempo: SLIT
• Linearidade:

1 1( ) ( )x t y t→ 2 2( ) ( )x t y t→e então:
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verifica-se o princípio da sobreposição:

1 1

2 2

( ) ( )
( ) ( )

( ) ( )n n

x t y t
x t y t

x t y t

→
→

→

Se

( ) ( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( ) ( )

1 1 2 2

1 1 2 2

...

...
n n

n n

X t k x t k x t k x t

Y t k y t k y t k y t

= + + + →

= + + +

Então:
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Sistemas Lineares e Invariantes no Tempo: SLIT
• Invariância no tempo:
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SISTEMAS ELÉCTRICOS

Resistência Bobina Condensador

Esquema

Relação no 
tempo

Transformada
de Laplace
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