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Abstract

        Signals from the sender to the receiver or within the 

devices are subject to noise due to electromagnetic 

waves between the signals or because of climate change 

and other reasons. This noise affects the original signal, 

leading to a change in the shape and characteristics, 

therefore to get rid of this noise would be by using the 

filters. The filter is the most important system used in 

different devices and applications, since the primary 

purpose of the filters is to get rid of the unwanted signal 

noise                                                                    

This research focuses on digital filters. There are 

generally two types: FIR & IIR, but the basic idea are 

based on FIR. This research contains some of the 

concepts of the language MATLAB.                                  
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The main objective of this research is to design a moving 

average filter for filtering the voice, using the software 

program which is written by the programming language 

MATLAB.                         

                   

                      

تجريـد

            الشاارات في أثناء طريقها من المرسل الى المستقبل أو داخخخل

 الجههزة فإنها تتعرض لضجيج بفعل المخخواج الكهرومغناطيسخخيه أو تخخداخل

 الشاارات فيما بينهخخا أو بسخخبب تغيخخر المنخخاخ وغيرهخخا مخخن السخخباب ، هخخذا

 الضجيج يخخؤثر علخخى الشاخخاره الصخخلية ممخخا يخخؤدي الخخى تغييخخر فخخي شاخخكلها

 وخواصها ، بالتالي لبد من التخلص من هذا الضخخجيج ويتخخم ذلخخك بواسخخطة

المرشاحات .

 تعتبر المرشاحات من أهم النظمة المستخدمه فخخي الجههخخزة والتطبيقخخات

 المختلفه ، إذ أن الغرض الساسي للمرشاحات هو التخلخخص مخخن الشاخخاره

الغير مرغوب فيها (إشاارة الضجيج) .

 FIR     يركز هذا البحث علي المرشاحات الرقمية بصورة عخخامه بنوعيهخخا

& IIR   لكن الفكرة الساسية له مبنيه على النخخوعFIRايضخخا سخخوف ،  

 .MATLABيتحدث هذا البحث عن بعض مفاهيم لغة 
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moving    الهخخدف الساسخخي لهخخذا البحخخث هخخو تصخخميم   average 

filter  بغخخرض ترشاخخيح الصخخوت باسخختخدامsoftware  program 

.MATLABمكتوب بلغة البرمجة   
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