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Normalformen von Ubertragungsfunktionen

e Polynomialform:
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e Zeitkonstantenform:
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wobei p € Z, Ty, Teoj, Toks Toot € R\ {0}, ok, {oor € [0, 1). Faktoren diirfen mehrfach auftreten.
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Alternative Darstellung mit Knickfrequenzen: w =
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Pole und Nullstellen:

— fiir p < 0: |p| Nullstellen bei sy = 0,
- fiir p > 0: |p| Polstellen bei s, = 0,
— reelle Nullstellen bei sg; = —wy;

— reelle Polstellen bei seoj = —Weo,
- konjugiert komplexe Nullstellen bei sox = —orwor £ jwor/1 — C%k ,mitj = /=1
- konjugiert komplexe Polstellen bei seo; = —{ooiWool £ jwWeory/1 — %, mit j = /—1

e Pol-Nullstellenform:
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wobei p € Z, Spi,Seoj, Wok, Weol € R\ {0}, Jok, {eor € [0,1). Faktoren diirfen mehrfach auftreten.

Man beachte:
Die jeweiligen Vorfaktoren sind verschieden. Es gilt:
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