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Aufgabe 1: Reviewfragen

1. Was sind die Vorteile von FIR-Filtern?

2. Was ist der Nachteil von FIR-Filtern?

3. Was wird beim Entwerfen eines FIR-Filters festgelegt?

4. Warum kann bei linearphasigen FIR-Filternn das Toleranzschema direkt auf den Frequenzgang
bezogen werden?

Aufgabe 2:

Leiten Sie die Zusammenhänge in Tabelle 10-1 her.

Aufgabe 3:

Welche Bedeutung haben die Stellen 𝑧 = 1 und 𝑧 = −1?
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Lösung Aufgabe 1:

1. können linearphasig sein
• immer stabil
• Ein- und Ausschwingen von endlicher Dauer
• unkomplizierter Entwurf
• effizient auf Signalprozessoren realisierbar
• unempfindlich gegen Wortlängeneffekte

2. große Filterordnung für hohe Sperrdämpfungsteile Filterflanken

3. Filterordnung 𝑁 und Filterkoeffizienten 𝑏0 bis 𝑏𝑁

4. Weil der Frequenzgang von linearphasigen FIR-Filtern rein reell oder rein imaginär ist.

Lösung Aufgabe 2:

Impulsantwort gerade

ℎ[𝑛] = ℎ[𝑁 − 𝑛] ⇒ 𝑎0 = 𝑎𝑁 , 𝑎1 = 𝑎𝑁−1, …
𝐻(𝑧) = 𝑎𝑁𝑧𝑁 + 𝑎𝑁−1𝑧𝑁−1 + …

+ 𝑎𝑁 + 𝑎𝑁−1𝑧 + …

und N ungerade

𝐻(𝑧 = −1) = −𝑎𝑁 + 𝑎𝑁−1 − …
+ 𝑎𝑁 − 𝑎𝑁−1 + …

= 0

Impulsantwort ungerade

ℎ[𝑛] = −ℎ[𝑁 − 𝑛] ⇒ 𝑎0 = −𝑎𝑁 , 𝑎1 = −𝑎𝑁−1, …
𝐻(𝑧) = 𝑎𝑁𝑧𝑁 + 𝑎𝑁−1𝑧𝑁−1 + …

− 𝑎𝑁 − 𝑎𝑁−1𝑧 + …
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und N gerade

𝐻(𝑧 = −1) = 𝑎𝑁 − 𝑎𝑁−1 + …
− 𝑎𝑁 + 𝑎𝑁−1 + …

= 0
𝐻(𝑧 = 1) = 𝑎𝑁 + 𝑎𝑁−1 + …

− 𝑎𝑁 − 𝑎𝑁−1 + …
= 0

und N ungerade

𝐻(𝑧 = 1) = 𝑎𝑁 + 𝑎𝑁−1 + …
− 𝑎𝑁 − 𝑎𝑁−1 + …

Lösung Aufgabe 3:

𝑧 = ei𝛺 = 1 ⇒ 𝛺 = 0
𝑧 = ei𝛺 = −1 ⇒ 𝛺 = 𝜋
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