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ΕΙΔΙΚΗ ΠΕΡΙΠΤΩΣΗ (ύπαρξη ολοκληρωτών) :  L = ±∞  
 

Έστω το σύστημα έχει  ολοκληρωτές (1m m n≤ ≤ ). Η Σ.Μ. του συστήματος τότε γράφεται ως 
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(Σημείωση: Όσον αφορά τα bullets που δεν παρατίθενται παρακάτω, ισχύουν οι προηγούμενες 

εκφράσεις). 
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