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Oktober 2023 November 2023 Dezember 2023 Januar 2024 Februar 2024 

01  01  01 RLM 9 01  01  
02  02  02  02  02 RLM-Übung 5 
03  03 RLM 3 03  03  03  
04  04  04 RLM 10 04  04  
05  05  05  05  05 RLM 20 
06  06 RLM 4 06  06  06  
07  07  07  07  07  
08  08  08 RLM-Übung 2 08 RLM 14 08  
09  09  09  09  09 RLM-Übung 6 
10  10 RLM 5 10  10  10  
11  11  11 RLM 11 11  11  
12  12  12  12 RLM 15 12 RLM 21 
13  13 RLM 6 13  13  13  
14  14  14  14  14  
15  15  15 RLM 12 15 RLM 16 15  
16  16  16  16  16 RLM-Übung 7 
17  17 RLM 7 17  17  17  
18  18  18 RLM 13 18  18  
19  19  19  19 RLM-Übung 4 19  
20  20  20  20  20  
21  21  21  21  21  
22  22  22 RLM-Übung 3 22 RLM 17 22  
23 RLM 1 23  23  23  23  
24  24 RLM-Übung 1 24  24  24  
25  25  25  25  25  
26  26  26  26 RLM 18 26  
27 RLM 2 27 RLM 8 27  27  27  
28  28  28  28  28  
29  29  29  29 RLM 19   
30  30  30  30    
31    31  31    
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1.2.1 Definitionen der Zustandsdarstellung RLM 1-1 

Ein dynamisches System in Zustandsdarstellung besteht zunächst aus den all-

gemein n Zustandsgrößen 1( ) , , ( )nx t x t  als innere Systemgrößen, deren zeitli-

cher Verlauf für 0t t  eindeutig durch die zugehörigen gewöhnlichen Differential-

gleichungen 1. Ordnung 

      1 1( ), , ; ( ), , ;  , 1, , i i n px t f x t x t u t u t t i n    (1) 

bestimmt werden kann, sofern die allgemein p Eingangsgrößen 1( ) , , ( ) pu t u t  

und die Anfangswerte    1 0 0, , nx t x t  der Zustandsgrößen bekannt sind. 

Aus dem aktuellen Zustand (und den aktuellen Eingangsgrößen) ergeben sich 

dann die allgemein q Ausgangsgrößen 1( ) , , ( ) qy t y t  in Form gewöhnlicher 

Gleichungen   

      1 1( ), , ; ( ), , ;  , 1, , i i n py t g x t x t u t u t t i q .    (2) 

Den Wert der Zustandsgrößen zu einem bestimmten Zeitpunkt t  nennt man den 

Zustand des Systems zu diesem Zeitpunkt und fasst ihn mit dem Vektor ( )x t  zu-

sammen. Als geometrische Deutung beschreibt er die Bewegung des Zustands-

punkts im n-dimensionalen Raum, dem Zustandsraum, in Anhängigkeit von der 

Zeit als eine Kurve, die als Zustandstrajektorie bezeichnet wird.      

Üblicherweise fasst man neben dem Zustand auch die Ein- und Ausgangsgrößen 

mit den entsprechenden Vektoren ( )u t  und ( )y t  zusammen und erhält dann die 

Gleichungen (1) und (2) in der Vektor-Matrix-Notation als die sogenannten Zu-

standsgleichungen:  

      

      

; ; ,    (1)

; ; .    (2)

x t f x t u t t

y t g x t u t t




 

Diese bestehen folglich stets aus der Zustandsdifferentialgleichung (1) und der 

Ausgangsgleichung (2).    



 

 

1.2.1 Zustandsdarstellung (zeitkontinuierlicher Fall) RLM 1-2 

Gleichungen des linearen und zeitinvarianten Zustandsraummodells: 

  

( ,1)

( ,1)

( ,1)

:

( ) :

( ) :

, , ,

:

:

:

:

mit: Zustandsvektor (  n Systemordnung)

Eingangs- (Steuer-) Vektor

Ausgangsvektor

sind konstante Matrizen:

Dynamik- (System-) Matrix

Eingangsmatrix

Ausgangsmatrix

Dur

n

p

q

x

u t

y t

A B C D

A

B

C

D

 

0)chgangsmatrix (meist 

 

(1) :

(2) :





Zustandsdifferentialgleichung
Zustandsgleichungen

Ausgangsgleichung
 

Blockschaltbild: 

 


	RLM-Terminplan_WS2324.pdf
	Klausurtermin: 16.03.2023, 09:00-11:00 Uhr




