Formelsammlung zu Kap. 2

Formelsammlung zu Kap. 2: Systeme

Abschn. 2.1: Systembeispiele (zeitdiskret)

Proportionalglied y(k) =Ax(k), A €R
identisches System y(k) =x(k) (A =1)
Verzogerungsglied (7.) y(k)=x(k—c),c€Z
Differenzierer (S4) y(k) =x(k) —x(k—1)
k
Summierer (Sy-) y(k) = Z x(i)
rechtsseitiger Summierer  y(k) = — Z x(i)
i=k+1
Grenzwertbilder y(k) = x(—o0)

. . . 1 < :
Mittelwertbilder y(k) = lim il ; x(k — i)
(symmetrisch) i=—n
Wirkungsweise des e'k)=¢e(k)—e(k—1)=68(k)
Differenzierers
Abschn. 2.2: Systemeigenschaften
Linearitit S()qJQ =F )QXQ) = )45()61) aF )QS()Q) ,MER

Regel fiir Nullsignal x=0=y=0
Kriterium fiir Kausalitit x(z) =0 fir ¢t <7 = y(t) =0 fir <z
Kriterium fiir Stabilitit  ||y[| < C- ||x]|

Kriterium fiir Ein- y=0&x=0
deutigkeit

Zeitinvarianz S(te(x)) = 7(S(x))
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Inverses System S7HS(x)) =x
(Umkehrsystem) Beispiel: Differenzierer und Summierer
Abschn. 2.4
Riickkopplung X y=Sgr(x)
Abschn. 2.6 )
Srp
Riickkopplungsgl. x+Srp(y) =y
System Srp verzogerndes System im Riickkopplungspfad,

z. B. Srp = 71 (Summierer—Riickkopplung)

Grundannahme Das Eingangssignal ist ein Einschaltvorgang (Ein-
schaltzeitpunkt k) und die Riickkopplung befindet
sich vor dem Einschaltzeitpunkt in Ruhe, d. h. es gilt
y(k) =0 fiir k < kj.

als inverses System Sk = (Sig — Srp) !
Gl. (2.54)
Umkehrung Die Riickkopplung wird durch Sy ' = §,4 — Srp umge-
kehrt:
y Sid /\x:y_SRP(y)
N
SRP
Summenformel Sr(x) = ZS{QP (x)
Voraussetzung: ) >0 o ) )
Sgp linear Diese Formel gilt fiir einen beliebigen Einschaltzeit-

punkt k; . Fiir k; = 0 geht sie in Gl. (2.55) tiber:
k
y(k) = Y Skp(x) (k)
i=0

Eigenbewegungen yo—Srp(y0) =0



