
Regelungs- und Systemtechnik 2 Winter 2018/2019

Beiblatt 1: zur Lösung linearer Systeme

Für lineare Systeme
ẋ = A(t) x, x(t0) = x0, x(t) ∈ R
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x
0(t) = x0

x
1(t) = x0 +

t∫

t0

A(τ1)x
0(τ1) dτ1 = x0 +

t∫

t0

A(τ1)x0 dτ1 =



I +

t∫

t0

A(τ1) dτ1



 x0

x
2(t) = x0 +

t∫

t0

A(τ1)x
1(τ1) dτ1 =



I +

t∫

t0

A(τ1) dτ1 +

t∫

t0

A(τ1)

τ1∫

t0

A(τ2) dτ2 dτ1



 x0

...

gegen die eindeutige Lösung. Sie ergibt sich demnach über die Reihe
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die sogenannte Peano-Baker-Reihe für die Transitionsmatrix Φ(t, t0).

Wenn die Matrix A(t) mit ihrem Integral kommutiert, d.h. wenn gilt
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so kann die Peano-Baker-Reihe kompakter geschrieben werden1:
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Die Transitionsmatrix Φ(t, t0) folgt im kommutativen Fall also aus einer Matrixexponentialfunktion.
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