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lterace rovnice ceny

Diferencni rovnici, kterou jsme odvodili

c(k) + Sk — 1) = B=Ay

= S (). @

prepiSeme do kanonického tvaru
y(k) +7y(k = 1) = Bx(k). )

a postupnymi iteracemi nalezneme pro x(k) = 1(k) a pocatecni
podminkuy(—1) =0




lterace rovnice ceny

Prok =0

y(0) +7y(-1) = pBx(0)
y(0) = B—qy(-1)=28
Prok =1

y(1) +y(0) = Bx(1)
y(1) = B—-9y(0)=p~- 8y
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lterace rovnice ceny

Prok =2

y(2) +9y(1) = pBx(2)
y(2) = B—1y(l)=8-By+B¥

Pro k
y(k) +y(k —1)

k
yk) = B-yy(k-1)=B1-7y++") > (-)"

m=0

px(k)
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lterace rovnice ceny
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Obrazek: Dosadime toto fedeni do rovnic pro nabidku a poptavku a ziské\me%
pavucinkovy diagram. o <& =, «ZTH» T DaCr



Jednotkovy impuls

Tato funkce je definovany na asovém intervalu pro vSechnat a
jeji nenulovou hodnotu pfedpokladame pouze v okoli bodu
t = 0. Plocha téchto funkci je rovna 1 pro kazdé ¢ > 0.

st et aOf)

Obréazek: Kone&na representace 4.(t) pro € > 0.

Definujme funkci 4(t) jako o(t) = lim._o d(t) .




Jednotkovy impuls

Funkce 4(t) se nazyva Diraclv impuls, Diracova -funkce nebo
jednotkovy impuls. Hodnota ¢-funkce pro t # 0 je §(t) = 0. Jeji
hodnota vt = 0 neni definovana jako funkce, a proto se
pouziva integralni definice

00 € 0+
/ s)dt= | otydt= [ s(t)dt =1 3)

0—

pro kazdé ¢ > 0.




Jednotkovy skok

Funkce jednotkového skoku byva obvykle znacena 1(t) a je
definovana jako

0 prot <O.

1(t)={ 1 prot>0 @)




Realna exponenciala

Uvazujme exponencialni funkci

F(t) = eot, 5)

kde « je realna konstanta, podle nasledujiciho obrazku.

eat Teat
a>0
1 a<0
o o
a b

Obrazek: Realna exponenciala a) pro « > 0, b) pro « < 0. %
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Periodicka funkce

O spojitém signalu f(t) fikame, Ze je periodicky s periodou Tp,

jestlize plati
f(t+Tp) =1(1) (6)
pro vSechna Tp a plati

pro vSechna k cela cCisla.




Sinusova funkce

f(t) = A sin (wt + ®), (7)

A sin (wt + @)

\ /
OV

Obrazek: Sinusovy signal.

Konstanty A, w a ¢ se nazyvaji amplituda, Ghlova frekvence a
fazovy posuv. Sinusovka je periodicka se zakladni periodou .
Tp = 27’[’/(4). %
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Vznik diskrétnich signall

e prirozené napf. primérné denni teploty, denni kurzy, pocty
studentd

e vzorkovanim spojitych signald napf. naméreni teploty
kazdou hodinu, méfenim pritoku




Diskrétni jednotkovy impuls

Diskrétni jednotkovy impuls §(n) je definovan vztahem

[/ 1 pron=0
6(n)_{0 pron #0. ®

+5(n) ts(n —m) t1(n)
1 1 1
0 ; 0 " m" 0 .
a b C

Obrazek: Diskrétni signaly a) jednotkovy impuls, b) posunuty
jednotkovy impuls, c) jednotkovy skok. %




Diskrétni jednotkovy skok

Diskrétni jednotkovy skok 1(n) je definovan vztahem

1(n):{ 1 pron>0 )

0 pron<O




Diskrétni sinusova posloupnost

Méjme sinusovy signal f(t) = sin wpt s periodou Tp = 27 /wy.
Pokud tento signal vzorkujeme s periodou T > 0, ziskame
diskrétni sinusovy signal

f(nT) = sin wonT , (20)

kde n =0, £1, #+2,.... Pokud neni nutné uvadét periodou T,
piSeme pouze f(n).

Tel11, 1115 1T
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Diskrétni sinusova posloupnost

Diskrétni signal f(n) je periodicky, jestlize existuje kladné celé
Cislo N takové, Ze plati

f(n)=f(n+N)=f(n+2N)=---=f(n+kN) (11)

pro vSechna n z intervalu (—oo, oc) a pro libovolné celé k. N se
nazyva perioda diskrétniho signalu.




Diskrétni systém

o) YN

a2l

Obrazek: Diskrétni LTI systém
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Diskrétni systém

Odezvu na jednotkovy impuls §(n) budeme nazyvat impulsni
odezva h(n)

h(n) = S[6(n)] & h(n,m) =S [o(n —m)] . (12)
Odezvu na jednotkovy skok 1(n)

1(n) = i o(n—m) = (13)
m=0

§(n) +6(n — 1) +--- + 6(1) + 5(0)

nazveme prechodovou odezvou s(n).




Diskrétni systém

...a plati

s(n) = S[A(n)]=S

zn: (n — m)] (14)

m=0
= ) _S[B(n-m)=> h(nm).
m=0 m=0

Postupna Uprava rovnice (14) je umoznéna pravé diky linearité
systému, kterou budeme studovat pro obecny vstupni signal

[e.e]

x(n)= Y x(m)s(n—m). (15)

m=—oo




Linearni systém

Rekli jsme si, Ze systém neni nic jiného, neZ &erna skfifka
black box, kterou se pokousSime nejprve identifikovat a poté
reprodukovat. Pf¥i identifikaci se nejprve ptame, zda se jedna o
systém linearni.

Pro vstupni x(n) a vystupni y(n) signal pak plati princip
superpozice

y(n) = Sx(n)] =3[ Y x(m)s(n —m)] (16)

m=—oo

o0 [e.9]

= Y x(mSpBn-m)]= > x(m)h(n,m)

m=—oo m=—oo




Priklad linearniho systému y(n) +ay(n — 1) = x(n)

Kombinaci dvou rtiznych vstupnich signalli
x(n) = aix1(n) + azxz(n)

ai[yi(n) +ayi(n —1)] = aixy(n)
az [y2(n) +ay2(n—1)] = axxz(n)

dostanem linearni kombinaci vystupnich signalli a pro
y(n) = ayya1(n) + azy2(n) plati

y(n) +ay(n—1)=x(n).




Priklad nelinearniho systému

Numericky vypocet odmocniny
1 x(n—1)
v =3 |y -+ S0 )

Odmocnina z €isla 10 je s presnosti na 10 desetinnych mist
rovna v/10 = 3.16227766017. Pro x(n — 1) = x(0) = 10
dostavame postupné

y(1)=3 y2(1) =

y(2) = 3.165 y2(2) = 10 017225

y(3) = 3.162278 y2(3) = 10.00000214928
y(4) )=

= 3.1622776601 y?(3) = 9.999999999568




Casoveé invariantni systém

Systém se nazyva casové invariantni, jestlize jsou vSechny
udalosti zavislé pouze na casovém intervalu (rozdilu ¢asovych
udalosti) n — m nikoliv na kazdém ¢asovém okamZiku n a m
samostatne.

dneska. .. y(n) = S[x(n)]
véera... y(n—1) = S[x(n-1)] (18)
' (19)

Potom také rovnice (12) pro impulsni odezvu prejde z
maticového tvaru na prosty vektorovy zapis

h(n,m) - h(n—m) = S[o(n—m)]. (20)




Konvoluce

V disledku ¢asové invariance dostavame z rovnice (16)
konvolu€ni sumu

Zhn— Zh -k), (1)

m=—oo k=—o0

ktera byva obcas znacena

y(n) =h(n) «x(n). (22)
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