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Abstrak

Buku ini dipersiapkan bagi mahasiswa Program Studi Teknik Elektro, ataupun
pembaca lainnya yang ingin memahami konsep-konsep dasar sinyal dan
sistem. Sinyal dan Sistem merupakan salah satu materi dasar dari Teknik
Elektro yang menjadi prasayarat Sistem Kendali dan pengetahuan-pengetahun
keteknikelektroan lainnya.

Buku ini membahas konsep-konsep sinyal dan pengolahannya di dalam sebuah
sistem hingga dapat menghasilkan sebuah output. Buku ini juga menjelaskan
bagaimana kita bisa memahami sebuah perilaku sistem dengan konsep respon
impuls. Konsep konvolusi waktu kontinyu dan waktu diskrit juga dijabarkan
dengan rinci dan sederhana, disertai dengan contoh-contoh penggunaan
MATLAB untuk komputasi konvolusi. Terakhir, buku ini juga menjelaskan
dengan rinci konsep deret fourier yang dijabarkan secara matematis dengan
runut agar mudah untuk dipahami.
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Pendahuluan

Buku ini membahas beberapa konsep-konsep mendasar mengenai sinyal dan
sistem, termasuk di dalamnya penjelasan konsep dalam kehidupan sehari-hari.
Lebih dari itu, buku ini juga menjabarkan implementasi konsep-konsep tersebut
dengan menggunakan MATLAB.

Pembaca akan dapat memahami dengan mudah dan jelas mengenai konsep-
konsep sinyal dan sistem yang dipelajari pada tingkat Universitas. Buku ini
ditulis untuk mahasiswa Teknik Elektro tingkat awal yang telah terlebih dahulu
mempelajari beberapa mata kuliah dasar seperti: Kalkulus 1 (Matematika
Diferensial), Kalkulus 2 (Matematika Integral), Fisika Dasar 1 (Fisika Mekanik),
dan Fisika Dasar 2 (Fisika Elektromagnetik).
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Buku ini dipersiapkan bagi mahasiswa Program Studi Teknik Elektro, ataupun pembaca 
lainnya yang ingin memahami konsep-konsep dasar sinyal dan sistem. Sinyal dan Sistem 
merupakan salah satu materi dasar dari Teknik Elektro yang menjadi prasayarat Sistem 
Kendali dan pengetahuan-pengetahun keteknikelektroan lainnya.

Buku ini membahas konsep-konsep sinyal dan pengolahannya di dalam sebuah sistem 
hingga dapat menghasilkan sebuah output. Buku ini juga menjelaskan bagaimana kita bisa 
memahami sebuah perilaku sistem dengan konsep respon impuls. Konsep konvolusi waktu 
kontinyu dan waktu diskrit juga dijabarkan dengan rinci dan sederhana, disertai dengan 
contoh-contoh penggunaan MATLAB untuk komputasi konvolusi. Terakhir, buku ini juga 
menjelaskan dengan rinci konsep deret fourier yang dijabarkan secara matematis dengan 
runut agar mudah untuk dipahami.
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