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Normalformen 
Diagonalform 

Wenn die Systemmatrix A durchweg verschiedene Eigenwerte hat, 
kann ein System (A,b,c) immer durch eine Zustandstransformation  

Eigenvektoren 

Eigenwerte:      det (λI-A) = 0 
Eigenvektoren:      (λiI-A) vi = 0 

lineares Gleichungssystem 

auf die folgende kanonische Normalform transformiert werden: 
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Stabilität dynamischer Systeme (2) 
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Das Nennerpolynom der Übertragungsfunktion G(s) 
bezeichnet man als charakteristisches Polynom.  
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 

Stabilität dynamischer Systeme (3) 

Definition: 
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Die Gleichung zur Bestimmung der Polstellen nennt 
man die charakteristische Gleichung:  

Ihre Lösungen werden auch als Wurzeln bezeichnet. 
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