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Surekli y sinyali bir 6rnek alici anahtar ile kesilmektedir. Bu anahtar her T saniyede bir¢ok ufak bir zaman
noktasi icin kapanmaktadir. Burada T=1 saniye ise anahtar kapanma anlari su sekilde gosterilebilir:

t=nT,n=1,2, ...

Burada T ile gosterilen 6rnek alma zaman araligi sifira yaklastiginda kesikli sinyalde stirekli sinyale yaklasir.
T ornek alma zamani genis tutuldugunda kesikli sinyalden surekli sinyale benzer sinyal olusturmak
zorlasir. Bu durumda T 6rnek alma zamaninin secimi dnemlidir.



350534+150052+2000s+2000

G(s) =

154+5053+350524+15005+2000

>> pay=[350 1500 2000 2000];
>> payda=[1 50 350 1500 2000];
>> sys=tf(pay,payda)
Sys =
350 s73 + 1500 s*2 + 2000 s + 2000
sM +50s73 +350s”2 + 1500 s + 2000

Continuous-time transfer function.

>> step(sys)
>>1=0:0.02:2;
>> y=step(sys,t);
>> plot(t,y,'0")

>>
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Asagidaki sinyal gosteriminde 6rnek alma zamani T=0.02 secildi. Bu 6rnek alma
zamani ¢cok uygun ve yeterince kiiciik oldugundan veri kaybi 6nemsizdir. Ornek

kesikli degerler strekli sinyali iyi benzetir.
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Proses zaman sabiti=tp=3 saniye
Zaman, t= tp icin cevap son degerin %63.2" i cikar.
Zaman, t= 2*tp icin cevap son degerin %86.5" i ¢ikar.

Zaman, t= 3*tp icin cevap son degerin %95” i cikar.
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Bu durum icin érnek alma zamani T, tp’den kiiciik olmalidir. lyi bir sonug icin
0.1tp <T<0.27tp araliginda bir T degeri secilmelidir. Eger birinci mertebe sistem
0lU zamanda iceriyorsa, td ile tp yaklasik ayni buyukltkte iseler T 6rnek alma
zamani olarak 0.1*td veya 0.17tp secilebilir. Eger td ¢ok kiiclik ise T 6rnek alma

zamani olarak 0.1tp secilir.

>> theta=0:0.1:20;

4. Figure 1
>> x=sin(theta);
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Salinim devri basina bir 6rnek alimi yapilmasi durumu:
Bltln 6rneklerin degeri

>> theta=[0.8*(2*pi) 2*pi+0.8*(2*pi) 4*pi+0.8*(2*pi)]
theta =

5.0265 11.3097 17.5929

4 Figure 1
>> X=5|n(theta) Fle Edt View Inset Took Desktop Window Help
h:ljtﬂ&tﬁ Q‘ *\-'\-‘iﬁ?-@@%'@; DE m O
X =
1
-0.9511 -0.9511 -0.9511 08| ]
06 7
Command Window 0.4k |
Mew to MATLAB? See resources for Getting Started,
0.2F b
New MATLAB Graphics System ol |
MATLAE R2014b introduces a new MATLAB graphics system, wit
many new features, Some existing code may need to be revised o2t i
Learn more
04 F 4
> plot ([0 201, [-1 1], '.")
>> hold on 06 E
> theta=[0.8*% (2*pi) 2*%pi+0.8% (2%pi) 4*pi+0.8% (2%*pi)]; osl |
»» X=sin(theta); '
»>» plot (theta,x, 'o") -1 L : L
s> hold off 0 2 4 6 B 10 12 14 16 18 20

e |

=




>> plot([0 20],[-1 1], ".")

>> hold on

>> theta=[0.5*pi 2*pi 3.5*pi 5*pi];
>> x=sin(theta);

>> plot(theta,x,'0")

>> hold off

Uc Salinim devri basina dort érnek alimi
yapilmasi durumu:

4. Figure 1
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Butun orneklerin degeri
>> theta= [0.5*pi 2*pi 3.5%pi 5*pi]

theta =

1.5708 6.2832 10.9956 15.7080

>> x=sin(theta)

X =

1.0000 -0.0000 -1.0000 0.0000



Goruldugu gibi kesikli sinyalden strekli sinyale donliste tamamen farkl bir sinyal
elde edildi. Eger bu 6rnek noktalardan kubik “spline” ile egri gecirirsek baska bir

dalgali sinyal geri donusimu elde ederiz.

>> plot([0 20],[-1 1], ".")
>> theta= [0.5*pi 2*pi 3.5%pi 5*pi];

>> X=Sin(theta),' 4| Figure 1 —

File Edit WView Insert Toocls Desktop Window Help

>>y=1.5708:1:15.7080; El INNEEGR L AENE i

>> z=interpl1(theta,x,y,'spline');

:
1 1 \
>> plot(theta,x,'r+',y,z) AN
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Ornek alici anahtar cok kiiciik bir zaman arahgi icin kapal olmalidir. Bu zaman araligi ideal
durum icin sifira gider kabul edilmelidir. Bu durum “impulse” alani ile gésterilir. Ideal 6rnek

aliciile elde edilen 6lciim degerlerinin gosterimi:

t=nT (n=1,1,2,...)
y*(nT) = y(nT)é(t — nT)

Burada 6(t-nT) birim “impulse” (veya Dirac) fonksiyonudur. Bu impulse alani 6rnek alma

anindaki sinyalin buyukliglne esittir. Bu esitligi herhangi bir zaman i¢in uygulamak
istersek, impulse 6rnek alicinin ciktisi y*(t) ile gosterilir. Burada t kesikli 6rnek alma zamani

sayisidir.

y*t)=y*(0)+y"A*T)+y*Q2«T)+y*B*«T)+y*(4*T) + -

y*(£) = y(0)6(t) + y(AT)8(t — T) + y(2T)S(t — 2T) + y(3T)S(¢t — 3T) + -

y*(©) = ) y(T)5(t —nT) "
n=0



Bu esitlik “Laplace” alimi z-dénlstima tanimi olusturmakta yaralanmak icin
yapilacak olursa:

y'(s) = ) y(DS(E—nT) = ) y(ne "TL[5(6)
n=0 n=0

y*(s) = ) y(ne™
n=0
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