DEC - DSP -SDR 4
Verschillende impulsresponses en
het effect ervan
e Types
* All Pass

e Low Pass
* High Pass

» Onderscheid in twee methodes
» Convolutie (reeds besproken in deel 3)
» Correlatie (zie sheet 6)
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All Pass

e All Pass = delta functie met
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 Alle samples worden slechts A T S S S S
één maal meegerekend in de ' Sample mumbes

convolutie berekening bij n=0.
Er worden dus niet verschillende samples afgetrokken of
opgeteld.

X[n] * 8[n] = X[n] - Signaal x[n] met unit-impuls bewerkt blijft x[n]
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Low Pass responses (kernels)
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Exponential d.w.z.

Neemt af met een macht
dus bijvoorbeeld:

x[n] = 1/2"

0,0,0,1, Y, Ya, /s, 18, ...
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Rechthoek d.w.z.

Er wordt b.v. een
gemiddelde genomen van
9 stuks dan zijn de
exponenten:

0.11,0.11, ...,0.11

(9 stuks)
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Sinc puls d.w.z.

Sinc = sin(x) / x
X IS de hoek in radialen

Voorbeeld:
0, -0.21, 0, 0.64, 1, 0.64, 0,
-0,21, 0



High Pass responses (kernels)
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High pass kernels kunnen worden afgeleid van Low pass kernels.

We weten dat de deltafunctie d[n] een All pass filter is. Trek de Low pass af van het All pass
filter, en je hebt een high pass filter. Zo gaat het ook met de kernels.

Bovenstaande high pass kernels zijn dus berekend met: highpass[n] = d[n] — lowpass|[n]

Test dit eens met GNURadio — bestand FIR1.grc — wordt op maandagavond toegelicht.
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Spelen met GNUradio

Options
ID: top_block
Generate Options: OT GUI

Noise Source . . .
Variabl \ : Decimating FIR Filter Throttle
ariable ansellT:pe: Gauszan o . Decimation: 1 | . Low Pass Filter
LLOETOT L Amplitude: 1 Taps: (0,0,-0.0909,0,0.127... ST [ Decimation: 1
Value: 100k Seed: 0 Gain: 1

l Sample Rate: 100k l
Cutoff Freq: hicut

Transition Width: trans
‘ Window: Elackman
Beta: 6.76

.

Multiply Const

) Delay Delay Delay Delay Delay Delay Delay
Delay: 1 Delay: 1 Delay: 1 Delay: 1 Delay: 1 Delay: 1 Delay: 1
QT GUI Range
Multiply Const ID: trans
Constant: 0 h | = —- Default Value: 10k
. Start: 5k
1
h -] meeeee—e——_—— ] ——— - Stop: 20k
QT GUI Range l_h Multiply Const I R __J Step: 100
D X1 Constant: 0 ‘ I R A 1 I
Default Value: 0 [
1 - 1
Start: -1 ' ) Multiply Const S I [N B QT GUI Frequency Sink
Stop: 1 Constant: 0 1 1 FFT Size: 2.048k
Step: 10m . X e . Center Frequency (Hz): 0
. X o I_ Bandwidth (Hz): 100k
QT GUI Range QT GUI Range Multiply Const g« _ - i
ID: X2 ID: X6 Constant: 0 ! ' QT GUI Range
Default Value: 0 Default Value: 0 1 ! 1Dz lowecut
Start: -1 Start: -1 Vol —— Default Value: 12 5k
Stop: 1 Stop: 1 . Start: 0
Step: 10m Step: 10m N Stop: 50k
! ! Step: 1k
-
1

QT GUI Range QT GUI Range - Constant:0 M T |_ T

ID: X3 ID: X7 L g TS QT GUI Range

Default Value: 0 Default Value: 0 L* Multiply Const ! 1D: hicut

Start: -1 Start: -1 Constant: 0 Default Value: 25k

Stop: 1 Stop: 1 T . . 1t Start: 0

Step: 10m Step: 10m . Multiply Const Stop: 23.3333k
Constant: 0 Step: 100

QT GUI Range !

QT GUI Range '_h

Multiply Const
Constant: 0

T ID: X8

: Default Value: 0
[S):f:tul'tl\falue: 0 Start: -1
5ta ]_- Stop: 1

op: Step: 10m
Step: 10m

QT GUI Range
ID: X5
Default Value: 200m
Start: -1
Stop: 1
Step: 10m

QT GUI Range
ID: X3

Default Value: 0
Start: -1

Stop: 1

Step: 10m




Filteren met correlatie:
‘Matched filtering’

Transmitted amplitude

Received amplitude
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Ais in dit voorbeeld het
signaal dat model staat
voor een echo van een
radar-systeem

B is het ontvangen
ruisige signaal.

Met behulp van de
correlatie machine
wordt signaal A
opgezocht in signaal B
waarmee de
tijdsvertraging tussen
zendpuls en echo in de
radar kan worden
bepaald.

In formule;

y[n] = x[n] * t[-n]
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