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Bei der Deutschen Forschungsgemeinschaft bedanke ich mich für die finanziel-
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Linux und Latex-Fragen und meinen beiden Zimmerkolleginnen und Korrek-
turleserinnen Marlene Helfert und Britta Späh für die vielen Diskussionen.
Christian Ehmann danke ich für seine Ratschläge und Rüdiger Bovensiepen
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ê Prädiktionsfehler

E{ } Erwartungswert

f0 Kennfrequenz

fc Ratterfrequenz

fp Zahneingriffsfrequenz

fz Zahnvorschub
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