FIR filtre (Finite Impulse Response)
Patria pod LDKI sudstavy. Su to sustavy skonecnou impulzovou
odpoved'ou. Ak ma diferenc¢na rovnica tvar
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y(m) = ) apx(n— k)
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tak z toho vyplyva, Ze systém je urcite typu FIR, lebo vystup sustavy
zavisi iba od vstupnych vzoriek. Existuju aj pripady ked ma diferencna
rovnica tvar
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vtedy podl'a impulzovej odpovede vieme povedat, ¢i je sustava typu
FIR alebo IIR ( jej vystup uz nezavisi len od vzoriek na vstupe, ale aj od
spatnej vazby. Takato sdstava sa tiez nazyva rekurzivna.)

Priklad:
ym)=xn)—-8x(n—1)—x(n—2)+8x(n—-3)+y(n—2)

Na to aby sme zistili i je systém stabilny musime ziskat impulzovu
odpoved h(n), ktoru dostaneme vtedy, ak na vstup privedieme
kroneckerovimpulz §(n) = [1 00 0 ... ], takZe po dosadeni dostaneme

y(n) = h(n)

y(0) =x(0) =1

y(1) =x(1)—-8x(0)=0—-8=-8
y2)=x2)—-8x(1)—x(0)+y(0)=0—-0—-1+1=0



y(3) =x3) —8x(2) —x(1) +8x(0) +y(1)=0-0—-0+8-8=0
y(4)=x4)—-8x(3)—x2)+8x(1)+y2)=0-0—-0+0+0=0
y(5) =x(5)—8x(4) —x(3)+8x(2)+y(3) =0—-0—-0+0+0=0
h(n) = [1,-8,0,0,0,0, ...]

SkonCit s dosadzovanim mozZeme vtedy, ak uZ vystupnd vzorku
neovplyviiuju vstupné vzorky aani predchadzajice vystupné vzorky
(spatna viazba). Co je vnasom pripade splnené. TaktieZ je splnena

podmienka stability
z Ih(n)| < oo
n=0

Preto moZeme vyhlasit, Ze dany systém je typu FIR.
Iny spdsob:
yn)=x(n)—8x(n—1)—x(n—-2)+8x(n—3) +y(n—2)

Y(2)
X(2)

Diferenc¢nu rovnicu si upravime do tvaru prenosovej funkcie H(z) =

(1-8z71-2z2+82z3):(1-2z?)=1-8z"1
-(1-2z77)

—8z714+8z73

—(—8z71 +82z73)

0 = FIRfilter (ak by nevysla 0 tak by to bol IIR filter)



