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2 Karhunen–Loève–Transformation 9

2.1 Mathematische Formulierung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 9

2.2 Zustandsmonitoring mit der KL–Transformation . . . . . . . . . . . . . . . 15

2.3 Zur Berechnung der Kovarianzmatrix . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 16

2.4 Eigenschaften der KL–Transformation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24

2.5 Verwandtschaft zwischen Karhunen–Loève– und Fourier–Transformation . 31
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