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种应用极为广泛的数字调制方式 理论分析和模拟研究表明 类盲均衡算法 对

信号的均衡能力较差
,

已不能适用于采用 调制的系统

本文根据 信号的特点
,

提出了适用于 系统 的盲均衡算法
,

理论分析

和计算机模拟表明
,

该算法具有优良的收敛特性

适用于 信号的盲均衡算法

信号为恒包络信号
,

信息存在于相位中
,

其复包络可写为
二 一 十 一 卿 ,

其中 为常数
,

不失一般性可令 一 一 丫二了为虚单位 相位 , 在 个值

沪 一 , , , 。 , , ,

⋯
,

一 卫

中随机等概选取

在多径信道下
,

由于存在码间千扰
,

接收端需采用均衡器来消除码间千扰的影响 在

传统的均衡算法中
,

如 算法
,

其代价函数为均衡器输出与发送信息之差的均方值
,

是

发送信息瞬时值的函数 但对接收端来说
,

发送信息是未知的
,

故通常采用均衡器输出信

号的判决信息来代替
,

故必然存在误码情况
,

尤其当信道发生深衰落或恶化时
,

代价函数



当均衡器收敛后
,

双 变化缓慢
,

且很小
,

故可用其瞬时值代替
,

此时递推公式
,

式可改写为
尺 尤 一 户 梦一 , 丈“ 一 尺

式中
, “ ”

表示取复共扼
, 产 为步长

,

决定了均衡器的收敛速度和稳态特性

变步长 , 均衡算法

众所周知
,

自适应均衡算法的 目的就是通过不断地调整均衡器抽头系数
,

而使

代价函数 达到最小值
,

以消除输出信号中的码间干扰 当系统处于理想状态时
,

应

月

健一

然而在实际系统中
,

由于系统中各种不理想因素的影响
,

均衡器并非始终处于职想收

敛状态
,

故 式不成立 另外在初始状态
,

均衡器处于跟踪状态
,

自然希望收敛速度快
,

这要求算法调整步长 户 大 而在稳定状态
,

则希望调整步长 那 小
,

以减少稳态误差 所以

步长 拼 应为可调的 由于 式在跟踪状态时
,

中存在大量干扰
,

故其值较大
,

而在

稳定状态
,

则按近理想收敛状态
,

其值较小
,

为此定义



迭代次数 迭代次数

图 收敛性能 图 收敛性能 一

收敛特性
,

即代价函数 找 与迭代次数 的关系 由图示不难看出
,

盲均衡器的 收敛

特性与进制数 无关
,

即无论 为 或
,

其均在 个码之内收敛 收敛速度与信道

信噪比 有关
,

越大
,

收敛速度越快 对不同的进制数
,

代价函数 的

稳态值不同
,

进制数加 越大
,

稳态值越小 信道信噪比对稳态值影响不大
,

信噪比较小时
,

稳态值波动略大一些 从图中还可以看出
,

变步长盲均衡算法与固定步长盲均衡算法相

比
,

二者非常接近
,

这是因为所选信道为时不变的
,

从而造成均衡器收敛后
,

代价函数基本

上为一常数的缘故 而当信道为时变多经模型时
,

经模拟表明
,

变步长盲均衡算法明显优

于固定步长盲均衡算法

图 给出了上述信道参数下 信号的误码性能 为了便于比较
,

还给出了传统
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