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LOSUNG

Aufgabe 1:
Losungen zu Aufgabe 1la:

e Mathematisches Modell in Zustandsdarstellung
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Losungen zu Aufgabe 1b:

o Zeitdiskrete Systemdarstellung
T1k+1| 1 ela — 1] T1k i eT“—l—Ta w
Top1| |0 efo | |zay ela —1 F
N———

w=p o[

e Das zeitdiskrete System ist fiir eine Abtastzeit T, > 0 immer beobachtbar, da die Beobacht-
barkeitsmatrix O(c, ®) immer vollen Rang hat.

det(O(c, ®)) =el= — 1



Aufgabe 2:
Losungen zu Aufgabe 2a

e Ubertragungsfunktion des Gesamtsystems

G(s) = Ga(s)G1(s) _ (s —2)(s+4)
14+ Ga(s)Gs(s)  (s+3)(s2+4s—4+a)

e Damit G(s) BIBO-stabil ist, muss a > 4 gelten.

Losungen zu Aufgabe 2b

e Ubertragungsfunktion des Abtastsystems
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e Das System ist BIBO-stabil (Polstelle z = 0) aber nicht sprungfihig (Zihlergrad < Nennergrad)

e Sprungantwort

1
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Aufgabe 3: Losungen zu Aufgabe 3
a) i. FKL-Reglerentwurf
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ii.

s
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geschlossene Kreis stabil wenn Nullstellen von 1+ R(s)G(s) in linker offenen Halbebene

— Hurwitzpolynom 2. Ordnung
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b) Totzeitglied dndert nur Phase — Agpqr = —7/3

T
Tt maz = 5 (4)
c) exakte Storgrofenkompensation: Ty, = 0
Ry(s) = ifl((;')) (5)
Aufgabe 4: Losungen zu Aufgabe 3
a) Das System ist nicht asymptotisch stabil.
AM=1, A3=-2%753 (6)



System muss vollstdndig erreichbar sein.
Mit der Bedingung ¢ € R ist das System nur fiir den Wert

c=0
nicht vollsténdig erreichbar.

Der Zustandsreglerentwurf nach Ackermann liefert
k'=[2 5 -5].

Die Dynamikmatrix des geschlossenen Kreises ergibt sich zu
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Die reelle Jordan-Form lautet
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mit der zugehorigen Transformationsmatrix

V = [vi Re(v2) Im(vy)]
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