
SAMPLINGSTEOREMET

PAM

p(t)

x(t) xr(t)t = nTs

Om:

• x(t) bandbegränsad: X(f) = 0, |f | ≥ B

• Nyquistkriteriet: fs =
1

Ts

> 2B

• P (f) =







Ts |f | ≤ fs/2

0 f.ö.

så fås perfekt rekonstruktion: xr(t) = x(t).
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ANTIVIKNINGSFILTER

PAM
h(t)

p(t)

x(t) xr(t)t = nTs

Om signalen inte uppfyller Nyquistkriteriet, lägg till antivikningsfilter före samplingen.

Idealt antivikningsfilter:

H(f) =







1 |f | ≤ fs/2

0 f.ö.

Samma p(t) som samplingsteoremet

=⇒

Xr(f) =







X(f) |f | ≤ fs/2

0 f.ö.
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ANALOG SIGNAL GENOM DIGITALT FILTER

PAM
h(t) g[n] p(t)

x(t) y(t)t = nTs

Allmänt:

Y (f) = fsP (f)G
( f

fs

)

∞
∑

k=−∞

H(f − kfs)X(f − kfs)

Med idealt antivikningsfilter och PAM:

H(f) =







1 |f | ≤ fs/2

0 f.ö.
, P (f) =







Ts |f | ≤ fs/2

0 f.ö.

Y (f) = H(f)G
( f

fs

)

X(f) =







G
(

f
fs

)

X(f) |f | ≤ fs/2

0 f.ö.
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DIGITAL SIGNAL GENOM ANALOGT FILTER

PAM
g(t)

p(t)

x[n] y[n]t = nTs

Allmänt: Y (ν) = H(ν)X(ν), där

H(ν) = fs

∞
∑

k=−∞

G
(

(ν − k)fs
)

P
(

(ν − k)fs
)

Med p(t) från samplingsteoremet:

H(ν) =







G(νfs) |ν| ≤ 1/2

periodisk upprepning f.ö.
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