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Black Box Konzept 

  Konzentration auf das Wesentliche 
  Focus auf Übertragungsverhalten 
  Informationen werden versteckt 
  Verschiedene Abstraktionsebenen 

Beschreibung mit Hilfe von 
Blockschaltbildern (MIT 1948) 





3.3 Modellierungsbeispiele: RLC-Netzwerk
Kirchhoffsche Gleichungen:

0 = U1 − UC − UR − UL (1)

U2 = UC + UR = UC +RI1 (2)

0 = I1 − I2 (3)

Verhalten der Netzwerkelemente:

LI ′1(t) = UL(t) = U1(t)− UC(t)− UR(t) = U1(t)− UC(t)−RI1(t) (4)

CU ′
C(t) = I2(t) = I1(t) (5)

UR = RI2(t) = RI1(t) (6)

Ziel: Zustandsvariablen x1 = I1, x2 = UC (siehe (4), (5)!), sowie u = U1, y = U2

Elimination von I2 mit Hilfe von (3)
Elimination von UL mit Hilfe von (1)
Elimination von UR mit Hilfe von (6)
Umschreiben von (4), (5), (2):
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Faltungsintegral 

u(t) ( )g t

Definition: 

Eigenschaften: 

• Beschreibt die Beziehung zwischen Eingangs- und 
Ausgangssignal im Zeitbereich. 

• Bestimmung des Ausgangssignals für beliebige 
Eingangssignale. 

Gewichtsfunktion enthält die gesamte Information über 
das dynamische Verhalten eines linearen Systems. 

Achtung: t ist eine Konstante 
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