
Двумерные цифровые сигналы 
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Спектр двумерного сигнала 
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Многомерные цифровые сигналы 
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Ni xx ],,[ 1 KX  – вектор информационных параметров размерности N ; 

Q  – вектор, определяющий способ передачи компонентов вектора iX ; 

T –знак транспонирования вектора; 
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