REKONSTRUKTION: PULSAMPLITUDMODULERING (PAM)

PAM
xgq[n] — o(8) — z,(t)
z,(t) = Z x|klp(t — kTs) = Z $[’“]P(t - Fﬁ)
k=—o0 h=—o0 )

Pulsform p(t) valjs for att f& énskade egenskaper.

Rekonstruerade signalen x,. (t) Overensstammer i sampelpunkterna, dvs
z,(nTs) = xq[n], om

e p(0) =1
e p(kT,) = 0, alla heltal k& # 0.
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REKONSTRUKTION, PULSAMPLITUDMODULERING (PAM)

PAM
za[n] — p(t) — o)
z(t)= Y alklp(t—kT) = w[’flp(t—pﬁ)
k=—o00 k=—o0 )
<~

Xo(f) = P(f)Xa(fTs) = P(f)Xa(f/F5)
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SAMPLINGSTEOREMET

t=nT; PAM

2(t) —— = 2, (1)

N p(t)

om:

e x(t) bandbegransad: X (f) =0, |f| > B

e Nyquistkriteriet: Fy = % > 2B

T < F,/2
e P(fy=4¢" < E/ <= p(t) = sinc(Fst) = sinc (Ti)
0 fo. ’
sé& fas
perfekt rekonstruktion: x,.(t) = x(t)
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ANTIVIKNINGSFILTER

t=nT; PAM

> — 2, (1)

N p(t)

Om signalen inte uppfyller Nyquistkriteriet, l&gg till antivikningsfilter fére samplingen.

2(t) —| h(t)

A\

Idealt antivikningsfilter:

L [fI < fs/2
H(f) =
0 fo.
Samma p(t) som samplingsteoremet
—

X(f) 1< fs/2
0 f.o.

XT'(f) =
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