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Aufgabe 1:

Gegeben sei folgendes mathematische Modell eines Systems mit der EingangsgriBe », dem
Zustandsvektor x und der Ausgangsgrofie y:

-1 0 -3 0
ﬂ= 0 a O |x+|]1|u
“ g o gl |a
y=[l 0 l]x

Hierbei seien @ und f reelle Parameter mit f# —1.

a) Bestimmen Sie die zu obigem mathematischen Modell gehorige Transitionsmatrix (I)(r).
b) Bercchnen Sie die zu obigem mathematischen Modell gehorige Gewichtsfunktion g (¢).

¢) Ermitteln Sie den groBitmoglichen Wertebereich fiir die Parameter @ und S so, dass

obiges mathematische Modell asymptotisch stabil ist.
d) Bestimmen Sic den groBtmdglichen Wertebereich fiir die Parameter @ und f so, dass

obiges System die BIBO-Eigenschaft aufweist,

Aufgabe 2:

Gegeben sei folgendes nicht beobachtbare mathematische Modell eines Systems 2. Ordnung
mit der EingangsgroBe «, dem Zustandsvektor x und der Ausgangsgrifie y:

|
éz Ax+[ }u
dt |

y=[l -2]x

Weiters ist ein Rechts-Eigenvektor p/ :[l —1] mit dem zugehdrigen Eigenwert s, =—1
bekannt.

a) Bestimmen Sie den zweiten Rechts-Eigenvektor p, des obigen mathematischen Modells.

b) Ist das mathematische Modell steuerbar? (Geben Sie eine mathematische Begriindung
anl)

c) Skizzieren Sie in der Zustandsebene die Trajektorien (mit Angabe des Richtungssinnes fiir
wachsende Zeiten ¢) fiir den Anfangszustand x{ =[0 3], wenn fiir den zum zweiten

Rechts-Eigenvektor p, zugehdrigen Eigenwert s, gilt:

A1) = (2) ) ‘[3J =
5, =—4, S = s, =1

(Hierbei muss der asymptotische Verlauf der Trajektorien (¢ — o ) erkennbar sein.)
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Aufgabe 3:

Gegeben sei folgendes mathematische Modell eines Systems mit der Eingangsgrofic v, dem
Zustandsvektor x und der Ausgangsgréfie y:

dx |a a, I
—= X+ u
dt |2 =2 =]
y=[—2 cz]x+[l]u
(a,, a, und ¢, seien hierbei reelle Parameter.)

Auf das System werden jeweils (bei geeignet gewihlien Anfangszustinden x(0)=x,) zum
Zeitpunkt t, =0 folgende Eingangsfunktionen aufgeschaltet und Ausgangsgrofien beobachtet
(fiir r=0):

. u()=2&" liefert y(1)=20e™"
i, u(r)=2e" liefert y(1)=20e™
i, w(r)=2e" liefert p(r)=20e™" (& sei ein reeller Parameter)

a) Bestimmen Sie die Werte von a,, a, und &.
b) Ermitteln Sic den Wert von ¢,.

¢) Berechnen Sie fiir den dritten Fall (iii.) den Anfangszustand x, .
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