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Spojity vs. diskrétni signal
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Vzorkovaci teorem

 Shannonuv teorém,
* Nyquistuv teorém,
e Kotélnikovlv teorém.

f:S' > meax
kde

fs je vzorkovaci frekvence

[max i€ maximalni frekvence
obsazena v signalu.



Jednotkovy impuls

prox =0

+ oo
a(t)_{ 0 prox #0

j_o:oa(t)dt =1

.....................................




Linearni systémy

e Pokud
x1(t) = y,(t)
x5 () = y,(t)
* Pak plati
* Aditivita

x1(t) + x2(t) = y1(t) + y,(t)
* Homogenita
ax1(t) = ay;(t)



Casové invariantni systém

* Nemeéni své chovani v case.

* Jeho vystup zavisi pouze na vstupu, pripadné stavu systému.

x(t—k) - y(t—k)



Linearni Casove invariantni systém

LTI — Linear Time-Invariant

x(n) = ...+x(-1)d(n+1) +x(0)d(n) + x(1)d(n—1) + x(2)o(n — 2) ...

x(n) = Z::_ x(k) d(n — k)



Linearni Casove invariantni systém
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Linearni Casove invariantni systém

e Odezva LTI systému na jednotkovy impuls d(n — k) se obvykle
oznacuje jako posloupnost h; (n).
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Linearni Casove invariantni systém

x(n) = Zf x()3(n — k) — y(n) = x(n) * h(n)
= 200 x(O)h(n — k)
k=—o00

* Konvolucni suma
* x je operator konvoluce.

* h(n), tedy odezva na jednotkovy impuls, se nazyva impulsni
charakteristika.



Konvoluce

Autor: Lautaro Carmona — Vlastni dilo, CC BY-SA 4.0,
https://commons.wikimedia.org/w/index.php?curid=3066494
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Diskréetni konvoluce
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Diskrétni 2D konvoluce
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Korelace

e Urcuje vzajemnou podobnost signald.

(f * g)(D) = Ry (£) = f £ (g (t + Ddr

* Autokorelace — urcuje, zda se signal neopakuje

(f * () = Rep(t)



Diskréetni korelace
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By Cmglee - Own work, CC BY-SA 3.0,

https://commons.wikimedia.org/w/index.php?curid=20206883

Cross-correlation Autocorrelation

Convolution
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Prevzorkovani

« Zvyseni / snizeni vzorkovaci frekvence
* Decimace vs. interpolace



Decimace

* Snizeni vzorkovaci frekvence.
* \lybér r-tého vzorku.
* Aliasing.
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Decimace

 Polyfazové slozky signalu.
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Interpolace

e Zvyseni vzorkovaci frekvence pridanim vzorku.
* Neni nutné inverzni k decimaci.
e Zero interpolation — doplnénl'(nul
n
x|—|] n=kN
(¥
. 0 n # kN

* Lowpass filter na vysledny signal

y(n) =«




Interpolace

e Step interpolation — doplnéni

predchozi znamou hodnotou
n

y(n) =x N

* Linearni interpolace — doplnéni
linearni funkci prochazejici
okolnimi vzorky.
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