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Normalformen von Übertragungsfunktionen

• Polynomialform:

G(s) =
bmsm + bm−1sm−1 + · · ·+ b1s + b0

sn + an−1sn−1 + · · ·+ a1s + a0
, aj, bi ∈ R, m, n ∈ N , m ≤ n

• Zeitkonstantenform:
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wobei ρ ∈ Z, τ0i, τ∞j, τ0k, τ∞l ∈ R \ {0}, ζ0k, ζ∞l ∈ [0, 1). Faktoren dürfen mehrfach auftreten.

Alternative Darstellung mit Knickfrequenzen: ω = 1
τ

G(s) = K
1

sρ

∏
i

( s

ω0i
+ 1
)

∏
j

( s

ω∞j
+ 1
)

∏
k

(

s2

ω2
0k

+ 2 ζ0k
s

ω0k
+ 1

)

∏
l

(

s2

ω2
∞l

+ 2 ζ∞l
s

ω∞l
+ 1

)

Pole und Nullstellen:

– für ρ < 0: |ρ| Nullstellen bei s0 = 0,

– für ρ > 0: |ρ| Polstellen bei s∞ = 0,

– reelle Nullstellen bei s0i = −ω0i

– reelle Polstellen bei s∞j = −ω∞j

– konjugiert komplexe Nullstellen bei s0k = −ζ0kω0k ± jω0k
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– konjugiert komplexe Polstellen bei s∞l = −ζ∞lω∞l ± jω∞l
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• Pol-Nullstellenform:
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wobei ρ ∈ Z, s0i, s∞j, ω0k, ω∞l ∈ R \ {0}, ζ0k, ζ∞l ∈ [0, 1). Faktoren dürfen mehrfach auftreten.

Man beachte:

Die jeweiligen Vorfaktoren sind verschieden. Es gilt:

G(0) =
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