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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

Gegeben ist das folgende elektrische Netzwerk:
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Aufgaben

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor
x = (v, vc)T auf
b) Bestimmen Sie die Transformationsmatrix T, sodass fur ¥ = (¢, g)T = Tx qilt
c) Ermitteln Sie mit Hilfe von b) das Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
(vlo, vc)T an
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
(vlo, vc)T an
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
(vlo, vc)T an
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

b) Bestimmen Sie die Transformationsmatri@ sodass fir x = (¢, q)T = Tx qilt
) X =(¢,q) , = Tx 9
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

c) Ermitteln Sie mit Hilfe von b) das Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

c) Ermitteln Sie mit Hilfe von b) das Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen

Es wird ein harmonischer Oszillator (mit Anregung) betrachtet, dessen Dynamik durch

x1 W)\ _ (v w)\ x1(t)
<5cz(t)> - (—w —y) <x2(t)> tul),

wobei y = 0 und w > 0 gilt.

Aufgabe

Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall
ut) = (00T vteR —> kel Einjauyssigne —=homesgue
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b) u(t) = <e‘7’t : Cos(Zwt)) —> bowplele [{7 .
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall
a)u(t) =(0,0TveteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen

Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall

a)u(t) =(0,0TveteR
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Aal MJV'M
Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen 3 = (Aa 1 )
O Aa

Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall
a)u(t) =(0,0TveteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall
a)u(t) =(0,0TveteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall

b) u(t) = (e Yt. sin(2wt) . q(é):: QQZ_?IE/)

Y. cos(Qwt) .

P40, ) = F % +/ Rl
Plen ) > Pli, )= Re§ Flise, b))}

- Uwt
M@): CJJ( 2:“":)

j({i Institut fiir Steuer- und Regelungstechnik 15 Felix GoBmann
= Universitat der Bundeswehr Miinchen 19.10.2019



ﬁ - MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall

_ (e sin(Rwt)
b) u(t) = (e—yt : cos(Zwt)>
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ flr den Fall

e 7t - sin(2wt)
b) u(t)—< -yt cos(Zwt)>
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