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Cwiczenie 1

Projektowanie i badanie witasciwosci filtrow o niekonczonej odpowiedzi impulsowej

|. Cel éwiczenia

1. Poznanie metod projektowania filtrow cyfrowych o nieskonczonej odpowiedzi impulsowe;.
2. Synteza oraz implementacji filtru cyfrowego o zadanych wtasciwosciach.
3. Analiza wtasciwosci zaprojektowanego filtra.

Il. Ramowy program ¢éwiczen

1. Wyznaczy¢ transmitancje cyfrowego filtra rekursywnego w nast¢pujacej postaci:
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— W procesie projektowania wykorzysta¢ metode polegajaca na dyskretyzacji prototypu
analogowego poprzez przeksztatcenie bilingowe.
— zaprojektowany filtr powinien by¢ filtrem:

grupy nieparzyste — dolnoprzepustowym (DP),

grupy parzyste — gornoprzepustowym (GP).

— czestotliwo$¢ graniczna projektowanego filtra cyfrowego fyc=(200+(‘nr grupy’)*50) Hz.
— jako prototyp wykorzysta¢ transmitancj¢ ‘nr grupy’ (patrz rozdziat 111).
— przyjac czgstotliwos¢ probkowania roéwna f,=(900+(‘nr grupy’)*100) Hz.
Uwaga! Przyjgé zZe czestotliwos¢ graniczna, to taka czestotliwosé, przy ktorej wzmocnieni filtra
spada do wartosci -30B.
2. Wykorzystujac srodowisko Matlab/Simulink:

— zdja¢ charakterystyke czgstotliwosciowa otrzymanego filtru (oceni¢ czy uzyskany filtr
odpowiada powyzszym zalozeniom projektowym),

— zbada¢ odpowiedzi czasowe filtra dla roznych sygnatow wejsciowych (przeprowadzi¢ analize
widmowa sygnalow przed filtracja oraz po filtracji). Przy wyborze czgstotliwosci sygnatow
wejsciowych uwzgledni¢ ksztatt uzyskanej charakterystyki czestotliwosciowej otrzymanego filtra.

3. Przeprowadzi¢ synteze oraz analize filtra cyfrowego - tak jak opisano to w dwoch powyzszych
punktach - gdy prototyp analogowy bedzie filtrem wyzszego rzgdu (np. trzeciego). Porownac
wlasciwosci z filtrem nizszego rzedu.

111 Dodatkowe informacje

Projektujqc filtr nalezy wykorzystac¢ ponizsze przeksztatcenia:
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gdzie:

G(z) — transmitancja poszukiwanego filtra cyfrowego NOI,

G(s) — transmitancja prototypu analogowego,

@ya — pulsacja graniczna filtra G(s),

oy — pulsacja graniczna projektowanego filtra cyfrowego G(z),

a4g — gorna pulsacja graniczna projektowanego filtra cyfrowego G(z),
wyg — dolna pulsacja graniczna projektowanego filtra cyfrowego G(z),

Transmitancje filtrow wzorcowych:
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