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Formelzeichen und Abkiirzungen

IX

Verzeichnis wichtiger Formelzeichen und Abkiirzungen

Abkiirzungen

AC Alternating Current (Wechsel-
strom)

ADSL Asymmetric Digital Subscriber
Line

APRBS  Amplitudenmoduliertes Pseudo-
Rausch-Binir-Signal

ASM Asynchronmaschine

CAN Control Area Network

DFT Discrete Fourier-Transform

DSFI Discrete Square Root Filter in
Information Form

FFT Fast Fourier-Transform

GEO Geostationary Earth Orbit

GSM Global System for Mobile Com-
munications

GPRS General Pocket Radio Service

HF Hochfrequenz

HSCSD  High-Speed Circuit Switched
Data

IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor

P Internet Protocol

ISDN Integrated Services Digital
Network

LEO Low Earth Orbit

LM Lokales Modell

LS Least Squares

LOLIMOT Local Linear Model Tree

MEO Medium Earth Orbit

MLP Multi Layer Perceptron

MOSFET Metal Oxide Field Effect Tran-
sistor

NRBF  Normierte radiale Basis Funktio-
nen

PC Personal Computer

PSM Permanenterregter Synchronmotor

PRBS Pseudo-Rausch-Biniir-Signal

PWM Pulsweitenmodulation

PWR Pulswechselrichter

RLS Recursive Least Squares

RBF Radiale Basis Funktionen

TCp

Transmission Control Protocol

TE
UMTS

WLS
ZK
ZVF

Teilentladungen

Universal Mobile Telecommuni-
cations System

Weighted Least Squares
Zwischenkreis
Zustandsvariablenfilter

Allgemeine Variablen und Festlegun-

gen
fa Abtastfrequenz
j= J-1 Imaginire Einheit
k Diskrete Zeitpunkte 1=k-T,
s Laplace-Operator s=0'+ j@
t Zeit
x(?) Zeitkontinuierliche GroBe
x[k] Zeitdiskrete GriBe
X Sollwert der GroBe x
X, StorgroBe
x Schiitzwert der GroBe x
x Zeitliche Ableitung der GriBe x
x Zeitlicher Mittelwert der GréBe x
x Konjugiert komplexe GroBe x
x Transponierter Vektor x
z Variable der Z-Transformation
1 Einheitsmatrix
T, Abtastzeit
Re{.} Realteil einer komplexen Variab-
len )
Im{.} Imaginiirteil einer komplexen
Variablen
X Vektor
X Matrix
X Raumzeiger
X Amplitude des Raumzeigers X
Ubertragungsfunktion
ay Koeffizienten des Nennerpoly-
noms
b, Koeffizienten des Zihlerpoly-

noms



