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1 Kontinuierliches System
1.1 Systemgleichungen
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1.2 Fundamental- und Transitionsmatrix
Fundamentalmatrix, Eigenschaft:= AX, det(X) # 0 vt

1t T2e¥T 1 -ty -T(T +1p)
Xt = [0 1 —TelT X)) = |0 1
00 eV 0 0 go/T

Transitionsmatrixd(t, t)) = X ()X (ty), Eigenschaftx(t) = d(t, to)X(to)

1 t—tg T2(e ™/ — 1)+ T(t-to)
Ot,t) = |0 1 T(1 - et/
0O O g (t-to)/T

1.3 L6sung des Anfangswertproblems

t

X(t) = d)(t,to)x(to)+fd)(t,‘r)B(‘r)u(T) dr

to

2 Diskretes System

2.1 Allgemeine Gleichungen

Kontinuierliche Parameter sind ab jet'zberstrichen@ usw.)
to, t1, ..., Ik, tke1, - . . SINd Abtastzeitpunkte.

k1

X(tke) = P(tiea, ti)X(t) + f D(t.1, 7)B(7)u(7) dr
yt) = C(t)x(t)
Abkiirzungen:
X(K) = X(k)
uk) = u(t)
y(k) = y(t)
Ck) = C(k)
(I)(k+ 1, k) = (D(tk+1,tk)
Definitionen:
AK) = o(k+ 1K
B(k) = fCI)(tk+1,T)I§(T)dT
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Annahme: dickweise konstante Steli@eu(t). (13) und (14) geheiiber in

x(k+1) = AKxX(K) +BKuK)
y(k) = C(Kx(k)
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2.2 Systemmatrizen

Mit t.,1 =ty + T4 folgt fir das konkrete System

AK = |0 1 T@E-e™)

1 Ta TAe™T-1)+TTa
0 0 g Ta/T

Integrand aus (21)
T(e®Ta /T _ 1) 4 (t + Ta— 1) ]

Ot + To7)B() = [ 1- e Wt Ta)/T
Ll Ten/T

tk+Ta _ T2 W+Ta0)/T _ Tr 4+ (t + Ta)7 — T2/2 tk+Ta
q)(tk + Ta, T)B(T) dr = T— Te_(tk"'Ta—T)/T
e (t+Ta=7)/T

tx )

folglich
T2(1-eTT) ~ TT.+ T2/2
B(k) = T(e—Ta/T _ 1) + -I—a
1_ e To/T
und, vgl. (18),
c = (10 0)
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