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Klasifikace signálů
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Charakteristiky vibračních signálů v časové oblasti:

• Monokomponentní harmonický signál

A – amplituda

f – frekvence [Hz]

𝜑 – počáteční fáze [rad]

T – perioda [s]

𝑥 𝑡 = 𝐴 ∙ 𝑐𝑜𝑠 2𝜋 ∙ 𝑓 ∙ 𝑡 + 𝜑

f = 1/T

𝜑 = −
𝑇0
𝑇
∙ 2𝜋

Stacionární signál – parametry jsou konstantní
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Charakteristiky vibračních signálů v časové oblasti:

• Střední hodnota

• 0-Peak (0-P)

• Peak-Peak (P-P)

• Efektivní hodnota (RMS)
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Efektivní hodnota se používá 

zejména u signálů rychlosti a 

zrychlení
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Další doplňkové charakteristiky:

• Variance

Udává míru rozložení hodnot okolo střední hodnoty. 

• Kurtosis – koeficient špičatosti

• Skewness – koeficient šikmosti

Nulová šikmost značí, že hodnoty jsou rovnoměrně rozmístěny okolo střední hodnoty
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Korelační funkce

Korelační funkce signálu x(t) (autokorelační funkce) je definována vztahem

Vzájemná korelační funkce signálů x(t) a y(t) je dána

Pro signály s konečnou délkou jsou autokorelační a vzájemná korelační funkce dány vztahy 

Ze vzájemné korelační funkce lze určit závislost (korelovanost) dvou signálů. Jestliže jsou dva 

signály identické, pak Rxy nabývá maxima pro posun 0, jestliže jsou dané signály nezávislé, pak je 

Rxy nulová. Pomocí autokorelační funkce lze například zjistit, zdali je zkoumaný signál periodický, 

neboť autokorelační funkce periodického signálu je také periodická. 
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Vztahy pro diskrétní signály

Příklad – výpočet vzájemné korelační funkce
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Příklad: Určení místa nárazu

Zadané hodnoty:

•
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t2 můžeme určit z Rs1s2(τ)

t2 = |τ|, jestliže τ<0, je místo nárazu blíže ke 

snímači S2.
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