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Menge der rationalen Zahlen

Quantisierungsstufe von hgig(/\%), S.105

Quantisierungsstufe der Signale, S.136

Menge der reellen Zahlen

Vektor mit den Elementen R(jw,), S.66
Gleichheitsanforderungen beim CLS-Verfahren, S.66

Vektor mit den Elementen Ryay (jw,), S.97
Gleichheitsanforderungen an Hpg(eT1/L) bei der CLS-Appro-
ximation, S.97

Vektor der CLS-Approximation mit Freiheitsgrad ¢,, S.98
obere Grenze der CLS-Approximation von hDig(/\%), S.66
obere Grenze der CLS-Approximation, S.97

untere Grenze der CLS-Approximation von hpig(AZt), S.66
untere Grenze der CLS-Approximation, S.97

Konstante Faktoren in den Aufwandsbetrachtungen (=1,2), S.50
Zugriffsbitrate fiir Koeffizientenspeicher, S.48

Anzahl an Zustandsspeichern gewichtet mit Zugriffstakt, S.48
Signal-St6ér-Abstand, S.31

Signal-Stér-Abstand, S.32

kontinuierliche Zeit

beliebiger Zeitpunkt, S.45

Approximationszeitpunkte, S.45

Abtastzeitpunkte von z(tix), nicht notwendigerweise &dquidi-
stant, S.7

Abtastzeitpunkte von y(fs,), nicht notwendigerweise &dquidi-
stant, S. 7

Abtastzeit

halbe Linge von hip(t), S.46

halbe Linge von hrp(t), S.13
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Abtastzeit von x(kT1), S.3

Abtastzeit von y(kT5), S.11

Matrix der l-Approximation in Abschnitt 5.6.1.1, S.86

Matrix der l-Approximation in Abschnitt 5.6.1.1, S.87
minimale Aufljsung fiir 74[vp), S.161

Matrix der [,-Approximation in Abschnitt 5.6.1.1, S.86

Matrix bei der Approximation in Abschnitt 5.6.1.1, S.87
Ausgangssignal einer synchronen Abtastratenumsetzung mit ﬁ,
S.15,19

Frequenzgang von u(ALTY), S.16

Vektor der CLS-Approximation eines Interpolators g (t), S.97
Teilvektor von v,ay zugehorig zu ¢f, S.98

Teilvektor von v,zy zugehdrig zu ¢, S.98

Teilvektor von v,ay zugehdrig zu if, S.98

Vektor der CLS-Approximation mit Freiheitsgrad ¢, S. 98
Teilvektor von v,ay zugehorig zu ¢,, S.98

Wortlinge der Koeffizienten von hpig(ALL), S.48

Wortliinge der Koeffizienten von hpy(t), S.48

Wortléange der Signale, S.136

Eingangssignal der asynchronen Abtastratenumsetzung, S.3,7
Frequenzgang von x(kT), S.10

Frequenzbereichsamplitude des tiefpafibegrenzten Eingangssig-
nals mit konstantem Spektrum, S.23

mit L aufwirtsgetastetes Signal, S.15

Frequenzgang von xAuf(/\%), S.16

Signal nach Filterung mit hDig()\%), S.15

Frequenzgang von zpig(A L), S.16

Eingangssignal einer Approximation bzw. Interpolation, S.45,47
Referenz-Signal einer Approximation bzw. Interpolation
Fouriertransformierte von zg, (kT), S.75

zeitkontinuierliches Referenz-Signal, S.3

Fouriertransformierte von z (¢), S.10

eine der M Polyphasen-Komponenten von z(k7}), S.19
Frequenzgang von T, (ma MTy), S.20

Amplitude des Testsignals beim L-tel Bandfilterentwurf nach
OETKEN, S.62

pulsgeformtes Signal, S.7

Fouriertransformierte von @pys(t), S.11

(quasi-)kontinuierliches Ausgangssignal der asynchronen Abta-
stratenumsetzung, S.7

Fouriertransformierte von y(t), S.10

Ausgangssignal der asynchronen Abtastratenumsetzung, S.3
Fouriertransformierte von y(nT3), S.10

Ausgangssignal einer Approximation bzw. Interpolation, S.45,47
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Fouriertransformierte von yays(t), S.75

Ausgangssignal eines FSDs, S.99

durch adaptives Filter bzw. IIR-Filter korrigiertes Ausgangssi-
gnal der asynchronen Abtastratenumsetzung, S.116,117
Teilergebnis des DAAU2, S.42

Menge der ganzen Zahlen

Variable der z-Transformation

Zahl der Interpolationen bei der Aufwandsbetrachtung, S.51

Operatoren und Funktionen

®

la]
[a]

Faltungsoperator zwischen kontinuierlichem und diskretem Signal
bzw. zwischen zwei diskreten Signalen verschiedener Abtastfrequenz,
S.8,8

néchstkleinere ganze Zahl zu a

néchstgrofiere ganze Zahl zu a

Rd{}  Rundungsoperator der Quantisierung, S.105
Im{a} Imaginirteil von a
Re{a} Realteil von a
sgn(z) Signum-Funktion
si(t) si-Funktion, %
Abkiirzungen
AD Analog-Digital
AQ Abgleich-Quantisierung, S.107
CLS Constrained Least Square
CSD Canonical Signed Digit
DA Digital-Analog
DAAD  Kaskade von DA- und AD-Umsetzung, S.7
DAAU  Digitaler asynchroner Abtastratenumsetzer, S.15
DAAU1 Realisierung des DAAU wie in Abschnitt 3.4.1
DAAU2 Realisierung des DAAU wie in Abschnitt 3.4.2
DB Durchlaibereich eines Filters
DQ Direkte Quantisierung, S.105
DFT Diskrete Fourier-Transformation
DTFT  Discrete Time Fourier-Transformation, S.10
FIR Finite Impulse Response
FKA Festkomma-Arithmetik
FSD Fractional Sample Delay
GKA Gleitkomma-Arithmetik
1B Interpolationsbedingung
IIR Infinite Impulse Response



xii

1Q Iterative Quantisierung, S.107

MPR McClellan-Parks-Rabiner-Programm, S.56

RLS Recursive Least Squares, S.116

SB Sperrbereich eines Filters

SH Sample/Hold

SNR Signal-to-Noise-Ratio, Signal-Rausch-Abstand, S.31
we worst-case



