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* Wielokanatowe ttumienie hatasu
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/.astosowania

Cztery podstawowe klasy zastosowan
filtracji adaptacyjne;:

a) 1dentytikacja,

b) odwrotne modelowanie,
c) predykcja,

d) likwidacja zaklocen.

S.Haykin: Adaptive Filter Theory
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&(n)

Obiekt

Filtr Wienera

),

Filtr Wienera >

s(n) - sygnal zawierajacy informacje

[ e(”) v

g(n) - zaklbcenie

S ops (1) - sygnal obserwowany

S est (n) - sygnal estymujacy

e(n) - btad



Estymacja sygnatu
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Kryterium
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Optymalizacja
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Rozwigzanie optymalne
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Algorytm filtracji adaptacyjne]

5=k, (n=1)s,, (n—m)=h" (n—1)s,, ()
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i Algorytm filtracji adaptacyjne;

|
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Algorytm rekurencyjnego
Wyznhaczania macierzy odwrotnej

Sherman - Mossison
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Algorytm rekursywnej adaptacji
filtrow FIR

Przyjac:

a) rzad filtru N 1 oznaczy¢ chwile poczatkowg =N |

1
b) macietz P, (1) = s Iy, gdzie O jest malg liczba

dodatnia, a2 {4 jest macierza ]ednostkowq o)
wymiarach (N+1)x(N+1)

c) wspolczynniki filtru h(n-1)=0e R**' |

d) numer chwili koicowej K.
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Algorytm rekursywnej adaptacji
filtrow FIR

2. Wprowadzi¢ warto$ci obserwowanego sygnatu S, (m) dla
m=0,1,..,n iumieSci¢ w wektorze S,,(n) orazza s(n)
wstawiC [N-ta wartos¢ sygnalu wejsciowego s .

3. Obliczy¢
S o5t (11) = h' (n—=1) S ops (1)
e(n) = s(n) =5, (n)
oraz O (n) q)obs (n—1)— (I);;s (n—1)s,,(n)s,, (n) (I);;s (n—1)

1 +§st (n)q);;s (n _ 1)§obs (n)

i na koficu poprawic filtr h(n)=h(n—1)+ (I);;S (n)s , (n)e(n).
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Algorytm rekursywnej adaptacji
filtrow FIR

4. Jezeli n=K zakonczyc¢ obliczenia.

5. Wprowadzi¢ kolejne wartosct sygnalow s, (n+1),
s(n+1) a nastegpnie zwickszy¢ wskaznik 7 o jeden
1 przej$¢ do punktu 3.
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