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1 Kontinuierliches System

1.1 Systemgleichungen

ṡ(t) = v(t) (1)

v̇(t) = a(t) (2)

ȧ(t) = −
1
T

a(t) +
1
T

u(t) (3)

y(t) = s(t) (4)
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u (5)

y =
(

1 0 0
)
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kurz

x = Ax + Bu (7)

y = Cx (8)

mit

x :=
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1 0 0
)

(9)
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1.2 Fundamental- und Transitionsmatrix

Fundamentalmatrix, Eigenschaft:Ẋ = AX , det(X) , 0 ∀t

X(t) =
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TransitionsmatrixΦ(t, t0) = X(t)X−1(t0), Eigenschaft:x(t) = Φ(t, t0)x(t0)

Φ(t, t0) =
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1.3 Lösung des Anfangswertproblems

x(t) = Φ(t, t0)x(t0) +

t
∫

t0

Φ(t, τ)B(τ)u(τ) dτ (12)

2 Diskretes System

2.1 Allgemeine Gleichungen

Kontinuierliche Parameter sind ab jetztüberstrichen (̄A usw.)
t0, t1, . . . , tk, tk+1, . . . sind Abtastzeitpunkte.

x(tk+1) = Φ(tk+1, tk)x(tk) +

tk+1
∫

tk

Φ(tk+1, τ)B̄(τ)u(τ) dτ (13)

y(tk) = C(tk)x(tk) (14)

Abkürzungen:

x(k) := x(tk) (15)

u(k) := u(tk) (16)

y(k) := y(tk) (17)

C(k) := C(tk) (18)

Φ(k + 1, k) := Φ(tk+1, tk) (19)

Definitionen:

A(k) := Φ(k + 1, k) (20)

B(k) :=

tk+1
∫

tk

Φ(tk+1, τ)B̄(τ) dτ (21)

Annahme: sẗuckweise konstante Stellgrößeu(t). (13) und (14) gehen̈uber in

x(k + 1) = A(k)x(k) + B(k)u(k) (22)

y(k) = C(k)x(k) (23)
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2.2 Systemmatrizen

Mit tk+1 = tk + Ta folgt für das konkrete System
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Integrand aus (21)
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folglich
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und, vgl. (18),

C(k) =
(

1 0 0
)

(28)
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