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Aufgabe 1:
a) Das Moment fiir einen Fliigel ergibt sich durch Integration iiber die Fliigellinge vom Drehpunkt
aus zu
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¢) Linearisierung
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Ruhelage ist nicht BIBO-stabil, da ein Eigenwert A = 0 ist.

Aufgabe 2:
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Aufgabe 3:

a) Das Bodediagramm des offenen Kreises L ist in Abbildung 1 dargestellt.
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Abbildung 1: Bodediagramm zu Aufgabe 3 a).



Der geschlossene Kreis ist BIBO-stabil, da im Nenner des offenen Kreises ein Integrator mit
p = 1 und ein Hurwitz Polynom steht und die Phasenreserve bei der Durchtrittsfrequenz ® > 0.

b) Ortskurve 1, da der geschlossene Kreis BIBO-stabil ist und dadurch mit Nyquist-Kriterium die
Phasendrehung von 1+ L 7 betrigt.

c) fiir §(0): Endwertsatz : y = lim,_,osL = 2
fiir 0(0): Da integrierendes System: y — oo

d) Ausgang des geschlossenen Kreises fiir u = sin(t)
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Aufgabe 4:
a)
0.3
Gz) = 23 —2224+1.72—-0.5
b)
00 1
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c)

k1 = —0.45 ko = 1.65 ks = —2.8

d) Der Beobachter ist instabil



