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2.2.2. Enlace óptico . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

2.2.3. Receptor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 18

3. Ecualización digital de efectos lineales y no lineales 21

3.1. Ecualización lineal . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

3.1.1. Filtro ideal . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 22

3.1.2. Implementación con estructura FIR . . . . . . . . . . . . . . . . 22

3.2. Ecualización no lineal . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 23

3.2.1. Ecualización por propagación digital inversa . . . . . . . . . . . 23

ix
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