Signaler & System — Forelasning 6: Sampling & Rekonstruktion
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Sampling i praktiken — Sample & Hold:

£ nT—-> ni+t
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Det flesta grundlaggande samband finns i formelsamlingen -
du behdver framst forsta dem och veta nar och hur de ska anvandas:

3.2.4 Sampling & Rekonstruktion

Likformig sampling med sampelperiod 7 ,\'[n] = .\'(t)

t=nT =.\‘(11T)
e Tidskontinuerlig representation: X (¢)=x(t) p,(7)= z x(nT)p(t—nT)

n=-—oo

® Frekvenstransformation: Q = @7 = Q s O=fT= L
Js /
e Ideal sampling: p(7)=38(r) =
Poissons summationsformel: X (@)= 1 2 X (- nw,)

N=—oco

Alternativa former: X[Q] - z X[ ~n2r ] X[H] _ 1 2 X( 6—n )

oo

Rekonstruktion mh.a. PAM: y(1)= > x[n]|h(t—-nT) & Y(w)=X[ol'H(w)

n=—oco

e Ideal rekonstruktion: /4 (1) = sinc( ”7’ ]: sinc (% ]

oo

15. Ideal sampling 2 .\‘(/1T)5(1—/1T) — 2 X( —n?)

n=—oo

Tabell 2 Egenskaper hos fouriertransformen for tidskontinuerliga funktioner.
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Samplingsexempel med olika sampelfrekvenser 7£:
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Har foljer en demonstration i Matlab, som illustrerar vikning vid sampling av en cosinussignal.
(con2dis i toolboxen spfirst, som finns pa kurswebbsidan under "Intressanta lankar")



Praktisk sampling
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Ideal och Praktisk rekonstruktion
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Praktisk rekonstruktion — tva exempel pa interpolationsfunktion vid PAM,

dvs. rekonstruktionsfiltrets impulssvar:

Exempel 1 (fran videon):
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Exempel 2:
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