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1 Anwendungsbereich und Zweck

Diese Norm enthilt die allgemeinen Grundbegriffe der
Regelungstechnik und Steuerungstechnik und die Begriffe
zur Darstellung wirkungsmaBiger Zusammenhénge.

Die weiteren fiir die Planung, den Aufbau, die Priifung und
den Betrieb von technischen Regelungen und Steuerungen
bendtigten Begriffe sind in den anderen Normen dieser
Reihe enthalten. Auch Okonomische und biologische
Systeme, die Regelungen und Steuerungen enthalten,
lassen sich damit beschreiben.

2 System

Ein System ist eine in einem betrachteten Zusammenhang
gegebene Anordnung von Gebilden, die miteinander in
Beziehung stehen. Diese Anordnung wird aufgrund
bestimmter Vorgaben gegeniiber ihrer Umgebung abge-
grenzt.
ANMERKUNG 1: Bereits die Anordnung der Gebilde
kann ais Beziehungsgeflecht angesehen werden.
ANMERKUNG 2: Solche Gebilde kdonnen Gegen-
stande oderauch Denkmethoden oderderen Ergeb-
nisse (z.B. Organisationsformen, mathematische
Methoden, Programmiersprachen) sein.
ANMERKUNG 3: Diese Anordnung wird durch eine
Hullflache vonihrerUmgebung abgegrenztgedacht.
Durch die Hiillflache werden Verbindungen des
Systems mit seiner Umgebung geschnitten. Die liber
diese Verbindungen iibertragenen Eigenschaften
und deren Beziehungen untereinander beschreiben
das dem System eigene Verhalten.
ANMERKUNG 4: Der betrachtete Zusammenhang
istimallgemeinendurch die Aufgabenstellung gege-
ben. In Regelungs- und Steuerungssystemen sind
die Beziehungen durch Wirkungen* gegeben.
ANMERKUNG 5&: Die Gebilde kénnen ihrerseits wie-
der Systeme sein. GroBe Systeme kénnen durch
Zusammenfligen kleiner und kleine Systeme durch
Unterteilen groBer gebildet werden.

2.1 Struktur

Die Struktur ist die Gesamtheit der Beziehungen zwischen
den Teilen eines Ganzen.

2.2 Systemparameter

Die Systemparameter sind GroBen*, deren Werte das
Verhalten des Systems* bei gegebener Struktur* kenn-
zeichnen.

3 GroBe, Wert einer GréBe

Eine GroBe beschreibt die Eigenschaft eines Vorgangs oder
Korpers, die einer qualitativen ldentifizierung und einer
quantitativen Bestimmung zugénglich ist.

Der Wert einer GroBe ist das Ergebnis ihrer quantitativen
Bestimmung, das als Produkt aus Zahienwert und Einheit
angegeben wird.

4 GroBenvektor und SystemgroBen

GroBen*, die hinsichtlich der Beschreibung eines Systems*
gleichartig sind, lassen sich zu einem Vektor zusammenfas-
sen, dessen Komponenten sie bilden.

BEISPIELE:

EingangsgroBen, AusgangsgroBen, ZustandsgroBen.

4.1 EingangsgroBe, Eingangsvektor

Die EingangsgroBe* u ist eine GroBe, die auf das betrach-
tete System* einwirkt, ohne selbst von ihm beeinfluBt zu
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werden; samtliche EingangsgréBén u,i=1,2,3... peines
betrachteten Systems bilden den Eingangsvektor u = (u1,
U2, Uz...uUp).

4.2 AusgangsgroBe, Ausgangsvektor

Die AusgangsgroBe v ist eine erfaBbare GriéBe* eines
Systems*, die nur von ihm und seinen EingangsgroBen
beeinfluBt wird; samtliche AusgangsgréBen oy, k=1, 2,
3...q eines betrachteten Systems bilden den Ausgangs-
vektor v = (v1, v2, ¥3...0g).

4.3 ZustandsgroBen, Zustandsvektor

ZustandsgroBen xj,j=1, 2, 3. .. n sind diejenigen zeitver-
anderlichen GréBen* eines Systems*, mit deren Kenntnis zu
irgendeinem Zeitpunkt das weitere Verhalten des Systems
bei gegebenen EingangsgréBen* eindeutig bestimmbar ist.
Die Gesamtheit der ZustandsgroBen des betrachteten
Systems bildet den Zustandsvektor x = (x1, x2, X3. .. xn).

5 Wirkung

Wirkung im Sinne dieser Norm ist die Beeinflussung einer
GroBe*, der beeinfluBten GroBe, durch eine oder mehrere
andere GroBen, die verursachenden GréBen.

ANMERKUNG 1:in der Regelungs-und Steuerungs-
technik besteht zwischen der beeinfluBten GriBe
undden sie verursachenden GréBen ein funktionaler
Zusammenhang, der die wirkungsmaBige Abhangig-
keit beschreibt und beispielsweise durch eine
Systemanalyse zu finden ist.

ANMERKUNG 2: Die Benennung ,Wirkung® wird
beispielsweise in der Physik auch anderweitig ver-
wendet.

6 ProzeB3

Ein ProzeB ist eine Gesamtheit von aufeinander einwirken-
den Vorgédngen in einem System*, durch die Materie, Ener-
gie oder auch Information umgeformt, transportiert oder
auch gespeichert wird.

7 Modell

Ein Modell ist die Abbildung eines Systems* oder Prozes-
ses* in ein anderes begriffliches oder gegensténdliches
System, das aufgrund der Anwendung bekannter Gesetz-
maBigkeiten, einer Identifikation oder auch getroffener
Annahmen gewonnen wird und das System oder den ProzeB
beziiglich ausgewdhiter Fragestellungen hinreichend
genau abbildet.

ANMERKUNG: Zur genauen Kennzeichnung miis-
sen Modelle spezifiziert werden; beispielsweise
spricht man von physikalischen oder mathema-
tischen Modellen. Diese Begriffsbestimmung |48t es
zu, Modelle von Modelien zu bilden.

8 Algorithmus

Ein Algorithmus ist eine vollstandig festgelegte endliche
Folge von Vorschriften, nach denen aus zuldssigen Ein-
gangsgroBen* eines Systems gewilinschte Ausgangsgro-
Ben* erzeugt werden.

ANMERKUNG: Das Verhalten eines Systems* mit
digitalen* Eingangs- und AusgangsgroBen* (z. B. ein
Schaltsystem*) kann durch einen Algorithmus voll-
standig beschrieben werden. Bei Systemen* mit
kontinuierlichen Eingangs- und AusgangsgroBen
wird der Algorithmus durch die mathematische Be-
ziehung zwischen Eingangs- und AusgangsgroBen
beschrieben oder kann daraus gewonnen werden.
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