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Aufgabe 1: Review-Fragen

Gegeben sei fiir die folgenden Fragen ein System in Zustandsraumdarstellung mit den Matrizen
A, B,C, D, Eingang u, Ausgang y und dem Zustandsvektor x.

(1) Wie lassen sich die Pole der Ubertragungsfunktion des Systems bestimmen?
(2) Wie lassen sich die Nullstellen der Ubertragungsfunktion des Systems bestimmen?

(3) Lassen sich aus der Zustandsraumdarstellung verschiedene Ubertragungsfunktionen ablei-
ten?

Aufgabe 2: Ubertragungsfunktion / DGL = Zustandsraumdarstellung

Bestimmen Sie die Matrizen A, B, C und D der Zustandsraumdarstellung folgender Systeme

(1) j+y=u
) 6= i3
® 66) = ety

(4) U + a1ij + a2y + asy = u

(5) Y 4+ a1V + agij + a3y + asy = u
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Aufgabe 3: Zustandsraumdarstellung = Ubertragungsfunktion

(1) Bestimmen Sie die Ubertragungsfunktion G(s) folgender Systeme mit Hilfe der Matrixin-

version.
1 0 2
() A= | _2],3: H,C: 12, D=1
1 0 0 1
by A=1[0 -2 0 ,B:l,C:[l 23],1):0
0o 0 -1 1
(2) Bestimmen Sie die Ubertragungsfunktion folgender Systeme mit Hilfe der Rosenbrockma-
trix.
1 -1 1
() A= |, _J,B: M,C: 1 1], D=0
[0 1 0 0
(b)) A=|0 0 1|,B=10[,C=[3 0 0], D=1
_—2 -1 0 2
(3) Bestimmen Sie die Ubertragungsfunktion folgender Systeme mit Hilfe der Ergebnisse von
Aufgabe 2.
0 1 0 0
a) A= |0 0 1|,B=1{0[,C=[1 0 0],D=0
_1 -2 3 1
(01 0 0 0
0 0 1 0 0
D)A=|0 o o 1|B=l[-C=[1 000, D=0
-2 1 -1 -3 1




Ubungen Zustandsraumdarstellung

Losung 1:

(1) det(sI — A) =0, Pole = Eigenwerte der Systemmatrix A

(2) det(P(s)) = det %

(3) Nein. Die Abbildung Zustandsraumdarstellung — Ubertragungsfunktion ist eindeutig.

Losung 2:
[0 1 0
(1) A=|_, O,B_H,c_[1 0},1)_0
[0 1 0
(2) A= |, _J,BL],C[l 0], D=0
[0 1 0
8 A=, _2],B_H,C_[1 0], D=0
[0 1 0 0
4 A=]|0 0 1| B= 0,0:[1 0 0},1):0
_—a3 —ag —ai 1
0 1 0 o0 0
0 0 1 0 0
G)A=|, 4 o 1,3_0,0_[1000],D_0
—a4 —az —az aj 1
Losung 3:
s2+5s5s—4
1 -2 9> =
(1) (a) G(s) o
6s24+6s5—6
(b) G(S)_s3+282—5—2
[(s—1 1 |1 .
(2) (a) P=| 1 s+1|0|,G(s)= )
IR
s -1 0 |0
0 s =110 sS4+ s+8
by P=1, 1 s ’G(S>_s3+s+2
-3 0 01
(3) (a) Gls) = !
& 5 3 -3s242s5—1
1

st 4383482 —s5+2
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