Z-transformacia / slovnik Z-transformacie

Z—transformacia je matematicky aparat, ktory vyuzivame predovsetkym pri popise,
analyze i syntéze diskrétnych regula¢nych systémov. M4 tu rovnaku funkciu ako Laplaceova
transformacia pri spojitych systémoch.

Laplaceov obraz spojitej funkcie f(t) je dany vzt'ahom (5)

L{f(©)} = F(s) = [, f(t)es'dt

Ak vzorkujeme tuto funkciu vzorkovacom s periodou T dostaneme diskrétnu funkciu f(KT)
a jej Laplaceov obraz ziskame rovnako, ale musime prejst’ od integralu k sume

L{f (kT)} = o f (kT)e ™ T

Ak zavedieme novu premennu ,,z“ vztahom

(5.3)

(5.4)

definuje nam tento vzt'ah Z—obraz (na pravej strane zmizlo s, je to funkcia novej premennej z)

F(z) = Z{f(kT)} = Yi’o f(kT)z % = f(0) + f(T)z ' + f(2T)z™* + ..| (5.5)

Z—obraz definovany tymto vztahom je iba pre diskrétne funkcie a nemozno ho pouzit’ pre

spojité funkcie.

Rovnako ako pri Laplaceovej transformacii sa vypocet Z—obrazov nevykonava
vypoétom podla definiéného vztahu (5.5), ale sa pouziva slovnik Z-transformacie.
V slovniku Z-transformacie st obdobne ako v slovniku Laplaceovej transformacie diskrétne
funkcie f(kT) a prislusny Z—obraz F(z). Ale sucasne tam su v jednom riadku tiez
zodpovedajuca spojita funkcia f(t), z ktorej sa vzorkovanim diskrétna funkcia ziskala a jej
Laplaceov obraz F(s). To je ¢asto vel'mi uzitocné. Taky zakladny slovnik je v tab. 5.1.
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Pri spatnej transformacii hl'adame k danému obrazu F(z) original, teda diskrétnu
¢asovu funkciu f(kT) a toto symbolicky vyjadrujeme zapisom f(kT) = Z~1{F(z)}




