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error) del modelo en SIMULINK . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 64

4.6. Vector de coeficientes del filtro con L = 24 coeficientes (Modelo en SIMULINK) 64

4.7. Resultado del algoritmo RLS (SNR=12.93 [db]) . . . . . . . . . . . . . . . . 66

4.8. Proceso de adaptación de los coeficientes para el algoritmo RLS . . . . . . . 67

4.9. Modelo de un filtro con CAR y el algoritmo RLS en SIMULINK . . . . . . . 68
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4.12. Gráficas de la Simulación en MATLAB . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 72

4.13. Modelo del filtro con análisis en frecuencia por medio de la Transformada
Discreta de Cosenos. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 73
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