Test A: CSS2 2001-2002

1y
A)Nech H(z)= — ! —— ;kde A>1
(1—A4e’’z7 )1 —Ae™?z7)
Stabilizujte H(z) pomocou fazovacich ¢lankov a vyjadrite stabilnu H(z)
v tvare:

1
Hstab (Z) = 2
Zaiz_i
i=0

B) V akych pripadoch sa pouziva metéda planarneho inverzného polynému na
stabilizaciu diskrétnych sustav a aké su jej nevyhody.

5 bodov
2)
A) Definujte 2D FT a vymenujte aspoii 3 jej zékladné vlastnosti
B) Uvedte vlastnost’ 2D FT, ktord nemé obdobu pri 1D FT
3 body

3)

A) Definujte uplnt mnoZinu diskrétnych ortogonalnych funkcii o dizke N
bodov.
Méme zadané nasledovné bazové funkcie:

1 ! ! !
1 L ! !
-1 ! ! ! !
1 ! ! !
0 I | !
-1 ! ! ! !
. ! ! !
i ' : :
-1 L ! !
1 :—I____________l_ _____________ |—:
0! ! ! | !
-1 ! ! ! !
0 1 2 3 4

B) Preco tieto funkcie netvoria bazu nejakej diskrétnej ortogonalne;j
transformacie?
C) Zmenou jednej bazovej funkcie vytvorte zo systému nejaktl bazu
diskrétnej ortogonalnej transformacie.
5 bodov

4) Nakreslite kanonicky model konvolutorného homomorfného systému.
2 body



Test B; CSS2 2001-2002

1y

1
1-~2z7 272
Aka je H(z) sustava z hl'adiska stability: stabilna, na hranici stability alebo
nestabilnd. Tvrdenie zdovodnite! V pripade, Ze sustava nie je stabilnd, akou
metodou ju mozeme stabilizovat’ a pre¢o?

A)Nech H(z)=

B) Aké st vyhody a nevyhody stabilizdcie pomocou fazovacich ¢lankov.

5 bodov
2)
A) Definujte 2D Z transformaciu a vymenujte aspoii 3 jej zakladné vlastnosti.
B) Uvedte vlastnost’ 2D Z transformacie, ktora nema obdobu pri 1D Z
transformacii
3 body

3)
A) Definujte mnozinu spojitych ortonormalnych funkcii na intervale t; a t,.

Mame zadany nasledovny systém ortogonalnych funkcii:

-1 ! ! !
| ! ! !
0 ol ' : !
-1 I— ! !
P ! ! ! !
0 : e o !
']l 1 | 1 1
0 1 2 3 4

B) Preco tato mnozina OT funkcii nie je Gplna, tvrdenie zdovodnite. Dopliite
jednu bazovu funkciu tak, aby vysledny systém bol Gplny a ortogondlny.

5 bodov

4) Nakreslite kanonicky model multiplikativheho homomorfného systému.
2 body



CSS2 2002-2003

1y
A) Zistite o aky typ systému H(z) = 1-5z7
Q-1z")*1-2%J2z7" +427%)
z hl'adiska stability ide. V pripade nestabilného systému ho stabilizujte
a vyjadrite jeho stabilnu prenosovu funkciu v tvare:
z bz
H stab (Z ) = l,:,,o—
D az
i=0
5 bodov
2)

A) Mame zadané nasledovné bazové funkcie:

0 1 2 3 4

A) Dopliite dany netplny systém bazovych funkcii o jednu funkciu tak, aby
funkcie tvorili ortogonalnu bazu.
B)Upravte tento ortogonalny systém tak, aby bol ortonormalny (napiste, resp.
nakreslite jeho bazové funkcie- presné hodnoty)
5 bodov

3) Je zadané komplexné kepstrum nasledovne:

a’' al
L2 n>0
n o n

A n

x(n)= - n<0
n
0 n=1

A) Urcite pomocou neho realne kepstrum c(n) a vyjadrite jeho hodnoty pre
vSetky n pomocou koeficientov aj, ay, b;.
B) Uved'te 2 najcastejSie pouzitia kepstra pri spracovani signalov.

Poznamka: Redlne kepstrum je parna ¢ast’ komplexného kepstra.
5 bodov



CSS2 2003-2004

1)

1
A)Nech H(z)=
1-~2z7 4272
Aka je H(z) ststava z hl'adiska stability: stabilnd, na hranici stability alebo
nestabilnd. Tvrdenie zdovodnite! V pripade, Ze sustava nie je stabilnd, akou

metodou ju mozeme stabilizovat’ a pre¢o?

B) Aké st vyhody a nevyhody stabilizdcie pomocou fazovacich ¢lankov.

4 body
2)
A) Definujte 2D Z transformaciu a vymenujte aspon 3 jej zékladné vlastnosti.
B) Uved'te vlastnost’ 2D Z transformécie, ktora nema obdobu pri 1D
Z transformacii a opiste uvedent vlastnost’
3 body

3)
A) Definujte mnozinu spojitych ortonormalnych funkcii na intervale t; a t,.

B) Mame zadany nasledovny systém ortogonalnych funkcii:

o
T+
1
1
1
1
|
|
[
1
1
1
|
[P E

S ! ! !
| ! ! !
0 ol ' : !
-1 I ! !
P ! ! ! !
0 : e o !
']l 1 | 1 1
0 1 2 3 4

Preco tato mnozina OT funkcii nie je Gplna, tvrdenie zdovodnite. Dopliite
jednu bazovu funkciu tak, aby vysledny systém bol Gplny a ortogondlny.

4 body

4) Adaptivna filtracia
A) Uved’te blokova schému zapojenia adaptivneho filtra pre identifikaciu
nezndmeho systému
B) Uvedte blokova schému zapojenia adaptivneho filtra pre potlacenie
aditivneho Sumu
C) Opiste ¢innost’ oboch systémov a zvyraznite rozdiely
4 body



Test CSS2 2007

Meno: Ident: fikaine tislo

) Kiory zo systémov modno Statslizovat len pomocoy PLS) algoritmy

VM 23.1*22—: *
Ay Hizy» LS A N 7 S o= N
) 0-207%1- 226z - 52 oy (HHDI=01-2 KE-0.5:0227 4 227 oy

3 | e M .
By H(z) = - S T T 22 " w2it 2
(-2 )1 =200 7320y D e e

-

Body: . R
2) Kioré zo sady tvrdeni tykajicich sa aplikacie multiplikativaecho m o
systému s¢ pravdivé:
8. systém sa md2e aplikovat len na redine pame signaly
b systém sa mdze aplikovat len na si gnaly konedné v éase
¢ Systém sa moZe aplikovat len na si gnaly. pre kioré existuje Fourierova
transformacia
d. md2e sa aplikovat na signaly, ktorych absolitna hodnota vzoriek musi byt
mensia ako o« a zdaroven nesmie byt rovna 0
Body:1, Odpoved': D

3) Podmienky existencie komplexného kepstra pri vipodie s viuZitm Fourierovej
transformacie pre diskrétne signaly
a. Signdl musi byt periodicky
b. Frekvendné spektrum signalu existuje. je konedné v hadnote a navyse
neobsahuje nulove hodnoty
¢. Signal mus byt spojity s vynumkou konetneho podtu bodox
d. Signal musi byt konedny v &ase o)

4) Kroré 20 sady tvrdeni rvkajicich sa realaveh signalov st pravdive:
s Kompiexne 2j reaine kepstrum sd realne signaly .
b. Komplexné kepstrum je vidy komplexny signal a realne kepstrum je vidy
¢ ; . m‘ - - - »
i & Kmm::eajmaimkepsmmnbvrﬁm _.
AN d. Kompiexné a aj redine kepstrum s2 v2dy komplexaé signaly

=




5) Nech st dané bazové funkcie v nasledovnych maticiach (riadky). Ktora matica

obsahuje ortonormalne bazove tunkcie

1T & 9 =1
10 1 1 @
A M1l =— ' B)
211 0 0 1
0 -1 1 0|
(1 B § =1
B fw 6 1 1 10
Y211 @ 4 1
0 -1 1 0

't o0 0 -1
(0 ] 1 0
\f: = | |
i1 0 0
0 -1 1 ﬂJ
(0 0 V2 0]
Nlo V2 0 0
Dyu4=dl )
2| 1 0 |
-1 @ 8 =]

) 3 ; el ﬂ
Body: 3. Odpoved”: U

6) Ktoré zo zapojeni AF pri dokonalej adapticii (nulovd chyba) zabezpeci. ze
koeficienty AF budu totozné s neznamym systemon.

A) B)
Neznamy e
. TLl \ » " & ; \‘,
budenie systém ! ez:; ::]n_
: 5y
71 —>  budenie =
AF
€A D)
budenie budenie — -
Neznamy Neznamy

i Systém

system

BN

G
|7_4

Body: 3. Odpoved:: P



Test 2 CSS (2007/2008) Skupina A

Meno: Cislo:

(kombindeia 2D jednotkovych skokov u(n;,n;)) vyjadruje 2D Kroneckerov impulz:

. i T B) 8(n,,hy)= u(n,ny)- u(ny,nz-1) - u(n-1,n)
A) 8(ny,ny)= u(ny.na)- u(mi-1.m 5 e 5-1) - u(n;-1,m2)+ u(n;-1,n,-1)
C) #iadna odpoved nie je spravna D) §(ny,n2)= u(ny,nz)- u(ny,na-1) (ny-1,n2) 1 f3 ody:2; Odpoved:

1) Ktoré z nasledovnych zapisov

b ledovnych sad tvrdeni je spravne:? oL _ ) o
¥ K;?)IT;;;:E: sY‘Stc’?‘ny st homomorfné, homomorfné systémy st linedme, redlne kepstrum je redlny signal,

omplexné kepstrum je komplexny signdl o, R o :
@;e?rze systémy su homomorfné, homomorfné systémy nie su vo vieobecnosti linearne, realne kepstrum je

redlny signal, komplexné kepstrum je redlny signil ’ o o
C) linedre systémy nie st vo vieobecnosti homomorfné, homomorfné systémy nie su vo vieobecnosti linearne,

redlne kepstrum je realny signdl, komplexné kepstrum je komplexny signdl | ’ ‘
D) linedrne systémy nie st vo vieobecnosti homomorfné, homomorfné systémy su linearne, redlne kepstrum je

komplexny signil, komplexné kepstrum je komplexny signal
Body:2, Odpoved".

3) Je dand transformaéna matica T, ktord z nasledovnych transformécii je k nej inverzna?

1 2 1 [ 0.5 0 -0.5] 025 0 -025
T=|1 =21 A)T'=[025 025 O ByT'=[05 -05 0
-1 2 1 | 0 -025 0.5 | 0 025 —025
[ 0.5 0 -0.5]
Q) T"'=|025 -025 O D) Zi1adna odpoved® nie je spravna
0 65 05 |

Body:2; Odpoved”:

4) Ktord z uvedenych transformAcif je ortogon4lna

1 2 2 97
. 2 1 -1 -1
A)T = 13 3 1 B) Ziadna odpoved' nie je spravna -
|2 1 1 2
21 1] 1 3 481
-1 =1 2 1 -1 0
2 0 -1 2 & 1 -1 0 1
L0 -2 2 1 -1 0 1 1

S | Body:2; Odpoved:
) Ktora z uvedenych transformécii H {x(n)}

| je homomorfnd vzhl'adom na naznacené operacie?
Pozndmka * znamenj nasobenie i

A) sin(x(n)+ y(n)) B) In(x(n)+ y(n))
C) sin(x(n)*y(n)) D) In(x(n)* y(n))

Body:2; Odpoved:



css_zap

prva pisomka:
1. zistite ci ma linearnu fazovu charakteristiku,ak nie zmente
koeficienty tak aby bola.

y(n)=0.5x(n)+x(n-1)+0,5x(n-2)+x(n-3)
2. nakreslene spetrum a mas napisat ako bude vyzerat predpis v casovej
oblasti.
3. nakreslite 1 periodu idealneho HP filtra ak omega_m=3/4"*pi

druha pisomka:

1. su zadane korene H(z) a mal z nej spravit lin. FCH
2.z 1*cos(4*PI/N *n -Pl/4), N=8 spravit spektrum

3. nakreslit idealny DP filter (diagram)

Vcera u Kotuliaka:
1. Nakresli DP filter idealny s omega1=PI|/4 a navzorkuj 15 vzorkami.

2. Dane su nuly: z01= 0.6 * exp(j. PlI/4) z02=0.25
Dopln dalsie nuly aby system mal lin. faz. FCH.

3. Nakresli spektrum signalu x(n)= cos(omega0) ak omega0 = 4*omega_vz

1. mal si zadanu dif. rovnicu a a zistit ci to je LFCH
2. x(n)={1,0,-1,0,1,0,-1,0} a mal si napisat X(k)
3. Mal si zadane nuly v z rovine a mal si doplnit nulu aby to bola LFCH"

1. dif. rovnica, upravit tak aby bola LFCH
2. nakreslit vsetky moznosti tvaru h(n) ak ma mat sustava LFCH - iba tie 4 obrazky s palickami

Kotuliakove cvika (2 skupiny stvrtakov v utorok doobeda):

1) -1. skupina: transfomacia p do z (vseobecny vzorec) pre DP <skripta
s. 140 vzorec 6.31>

-2. skupina: vzorec pre HP <1/vztah_DP>

2) -1. skupina: popisat (alebo vztah) aky je rozdiel medzi FIR a IR v
diferencnej rovnici

-2. skupina: rozdiel v prenos. fcii

3) -1. skupina: nakreslit rozlozenie korenov 1. ulohy (nula v -1, pol v
1-ke)

-2. skupina: transformacny vztah pre parameter alfa <skripta s. 141
vzorec 6.36>

trana p



