Povzetek

Najprej smo uvedli nekaj definicij in ponovili nekaj dejstev iz algebre in analize. Vpeljali
smo pojem ulomljene realne funkcije in nasteli nekaj lastnosti.

Ogledali smo si standardno obliko sistema linearnih deferencialnih enatb prvega reda.
Vpeljali smo vodljivost in preglednost sistema in povedali, kateri pogoji morajo biti izpol-
njeni, da je sistem vodljiv oziroma pregleden. Definirali smo funkcijo prehoda za dani

sistem in ji poiskali minimalno realizacijo.

Formulirali smo standardni problem H,, optimizacije ter problem ujemanja. Za stan-
dardni problem smo navedli pogoj za resljivost in ga prevedli na problem ujemanja.

V Zetrtem poglavju smo vpeljali Laurentov in Hankelov operator z ulomljenim realnim
simbolom. Povedali smo nekaj njunih lastnosti, ki smo jih potrebovali pri obravnavi

problema ujemanja.

V zadnjem poglavju smo razvili postopek za reSevanje skalarnega problema ujemanja.
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