
Die wichtigsten Modelle und Methoden
für ereignisdiskrete Systeme

⋆ Grundlegende Eigenschaften ereignisdiskreter Systeme: Systeme mit diskreten
Signalen unterscheiden sich weitgehend von wertkontinuierlichen Systemen, auch
wenn strukturelle Beschreibungen wie Blockschaltbilder und Signalflussgraphen
wichtige Parallelen der Modellierung und Analyse beider Systemklassen zeigen
(Kap. 1 und 2).

⋆ Deterministische und nichtdeterministische Automaten: Die Grundform der
Modelle ereignisdiskreter Systeme sind Automaten, deren Zustand sich in einem
diskreten Wertebereich bewegt. Je nach Anwendungsgebiet kann diese Bewegung
durch Ereignisse oder Eingangsgrößen beeinflusst werden (Kap. 3 und 4).

⋆ Automatennetze: Für die kompositionale Modellbildung ereignisdiskreter Systeme
stehen unterschiedliche Verknüpfungsoperatoren für Automaten zur Verfügung, die zu
Automatennetzen führen (Kap. 5).

⋆ Petrinetze: Parallele Prozesse werden effizient durch Petrinetze repräsentiert, deren
Markenfluss auf die unterschiedlichen zeitlichen Relationen der Teilprozesse Rück-
sicht nimmt (Kap. 6).

⋆ Erreichbarkeitsanalyse: Wichtige Analyseaufgaben beziehen sich auf die Menge der
Zustände, in die ein System gesteuert werden kann. Mit Hilfe der graphentheoretischen
Interpretation von Automaten und Petrinetzen wird diese Zustandsmenge durch eine
Erreichbarkeitsanalyse bestimmt (Kap. 3, 4 und 6).

⋆ Markovketten und stochastische Automaten: Um die Häufigkeit darstellen und
analysieren zu können, mit denen ereignisdiskrete Systeme bestimmte Zustandsfolgen
durchlaufen, werden nichtdeterministische Automaten durch wahrscheinlichkeitstheo-
retische Parameter zu stochastischen Automaten erweitert. Die dabei entwickelten
Modelle gelten, wenn das System die Markoveigenschaft besitzt (Kap. 7).

⋆ Viterbi-Algorithmus und Markov-Entscheidungsprobleme: Für wichtige Analyse-
und Entscheidungsprobleme werden Lösungsverfahren angegeben, die die Markovei-
genschaft der Modelle ausnutzen und auf rekursive Algorithmen führen (Kap. 7).
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⋆ Zeitbewertete Petrinetze und zeitbewertete Automaten: Um die zeitlichen Ab-
stände zwischen Ereignissen bzw. die Zeitpunkte der Zustandswechsel angeben und
analysieren zu können, werden die behandelten Modellformen um Zeitbewertungen
erweitert (Kap. 8 und 9).

⋆ Wartesysteme: Eine wichtige Klasse ereignisdiskreter Systeme, deren Analyse
deterministische oder stochastische Angaben über die Verweilzeit in den Zuständen
verwendet, sind Wartesysteme, die in vielfältiger Weise in unterschiedlichen Anwen-
dungsgebieten vorkommen (Kap. 9).

⋆ Kontinuierliche Markovketten und Semi-Markovprozesse: Die Kombination der
wahrscheinlichkeitstheoretischen Beschreibung der Zustandshäufigkeit mit der Zeitbe-
wertung führt auf Markovketten in kontinuierlicher Zeit und auf Semi-Markovprozesse.
Diese Modelle verfügen über die größe Ausdruckskraft aller hier behandelten Modelle.
Allerdings führt ihre Analyse auf komplexe methodische Probleme (Kap. 10).
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