Komputerowe projektowanie obwodéw/wiczenie ni7
TRESC CWICZENIA NR 7. PROJEKTOWANIE FILTRU AKTYWNEGO
(NA OCENE DOSTATECZNA PLUS).

Zaprojektowa filtr aktywny dolnoprzepustowy drugiego edu przyblizajacy mazliwie najlepiej punkty
charakterystyki podane w pliku.zA% metodybezgr adientowej Hooka-Jeevesa.

Wykorzystanie metody Hooka-Jeevesa do projektowania filtru

Analizujemy uklad jak na rysunku:
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Transmitancja uktadu jest dana wzorem: k, =
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Zadanie ma na celu dopasowanie transmitanciji fitru do kilku wartosci podanych w pliku
zewnetrznym "Goal_funtion. TXT". Plik ten zawiera czestosci unormowane oraz odpowiadajace im
moduty transmitancji. lch ilos¢ jest dowalna.

Optymalizowane beda; R1=R2, R3, C1 oraz C2, w programie zapisane w wektorze R.

Wartosci poczatkowe:

3 3

Ry = 1000 (R2) R> = 1000 (R3) Ry=110 - (C1) Ry=20-10 ° (C2)
Modut transmitancji naszego filtru (5=, wg=1) przy nowych oznaczeniach ma postac:
1
mﬂﬂ}-: 2 V2 22 W2
\/(_1 ~ @ R3-Ry-R1-Ra) + Q"-(R3)"-(2R2 + Ry )"
Przeczytaj z pliku "Goal_function. TXT" czestotliwosci | punkty charakterystyki filtru:
K = READPRN("Goal function TXT") Nk = rows(KQ) nQ = NT i=1.n2
L2 = KO K_goali = KQj_nn 0.5 1
. : _ . 0.9 , 1
Funkcja celu jest kwadratowym bledem transmitancji dla: 0 = F. wagi: =
12 e 1
2 1
n{2
na = rows(Q) = 4 FC(R) = z [O_S-Wn-(_K(_Qn .R) - K_goalp) ] F0 = FC(R)
n=1
Parametry procesu iteracyjnego:
Krok poczatkowy: d = 0.1 Liczba max iteracji:  [tMax = 100
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H J= |N+rows(R)

H_J1,1 < FC(R) Wartosé funkcji celu
for nel.N
HoJp o< Rn Wartosci rezystancji
H_J1 2N & d
for iel.. ltMax
RO+« R
for ne1._N
R_eR Wartosci funkcji celu w 2*N punktach
R_neR_n+dR_n przy kroku prébnym d
if FC{(R_) < FO
| ReR_
FO « FC(R)
R_«R
R_n — R_n - d-R_n
if FC(R ) < FO Sprawdzanie, w ktérym kroku prébmym
funkcia celu zmalala
ReR_ Podstawianie nowego R w zaleznosci od
FO « FC(R) powodzenia kroku prébnego
d<05.d if R=R0 Jesli funkcja celu nie zmalata,
FO « FC(R) zmniejsz krok w kierunku
HoJip 1< F0 Wartosc funkcji celu
for nel.N
HJ_, . Rn Wartosci rezystancji
Hj pneped Wartosé przesuniecia
H.J
Liczba wykonanych iteracji: Wartosc funkcji celu: Wartosci elementow:
It = rows(H_J) = 101 H_Jy | = 2.178x 107 H_J, , = 366.687
H_Jy 5 = 707348
HJ, ,=7939%10 "
“it,4 T 77

HoJy ¢ = 4856 107
.5

2013 K.M.Gawrylczyk



Komputerowe projektowanie obwodéw/wiczenie ni7

it=1.1t

Wartosci R2 1 R3 w kolejnych iteracjach Wartosci C1 1 C2 w kolejnych iteracjach
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Charakterystyka otrzymanego filtru:

Ri=H, ,

K{Omega.R)
K_Butt(Omega)

¥ X

R =H_J

It.3

Ry =H_J; ,

a0

g0

K_Butt{2) =

Ry=H_J; ¢
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Zawarta¢ pliku ,Goal_function. TXT”
(pierwsze cztery to estdici, dalej odpowiadage im moduty transmitancji filtru):

NPEOO
oN O

0.970

0.7771
0.5704
0. 2425

Wartcici te odpowiadaj charakterystyce filtru Butterwortha.
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