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ﬁ MMR - 7. Ubung

Aufgabe 1: Parameterabhangige Steuerbarkeit

Gegeben ist das Zustandssystem x = Ax + Bu mit
a -1 1 1 0
(1 . 1) ( )
o 1 -1 1 2

Aufgaben: a) Bestimmen Sie alle @ € R, fiir die (A4, B) steuerbar ist.

Fura € R

b) Bestimmen Sie fiir die nicht steuerbaren Félle eine invertierbare
Transformation T € R3*3 so, dass

0 A, 0

gilt.
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a) Bestimmen Sie alle a € R, fiir die (4, B) steuerbar ist.
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a) Bestimmen Sie alle a € R, fiir die (4, B) steuerbar ist.
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b) Bestimmen Sie fiir die nicht steuerbaren Félle eine invertierbare Transformation T € R3*3
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b) Bestimmen Sie fiir die nicht steuerbaren Félle eine invertierbare Transformation T € R3*3
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Zustandsrickfihrung

"'@9‘—’.“ Ax + %I-—x-a weBAx+ QK

— ‘@ ) n"% 1

» Viele Systeminformationen vorhanden

» Kleine Abweichungen sehr schnell & sehr gut korrigierbar

o Sehr gute Storunterdrickung und hohe Reglerglte erreichbar
* Viele (einfach umzusetzende) Verfahren verfligbar

* Nachteile;

» Alle Zustande mussen gemessen werden und online verfligbar sein
e Nicht immer moglich — Beobachter
» \ereinfachungen, Vernachléssigung von Zusténden

- OrJnqureJu4!/Oq
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Aufgabe 1: Parameterabhangige Steuerbarkeit

Gegeben ist das Zustandssystem x = Ax + Bu mit
-1 0 1 1
A= ( 0 -2 g ) B = <o)
a 0 -3 1

Aufgaben: a) Zeigen Sie, dass —2 und —2 + v'1 + « die Eigenwerte von A sind

Fira,f € R

b) Fur welche (a, ) € R? ist das Zustandssystem
(i) asymptotisch stabil?
(ii) steuerbar?

c) Bestimmen Sie (0,0,1) - R(A,B) 1 fira =0, # 0
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a) Zeigen Sie, dass —2 und —2 + v/1 + a die Eigenwerte von 4 sind

-1 0 1
a 0 -3
A:>+ 6)1— sk +4/A - Ze< +6 @)s/[p‘;%}

(s 6X- <A A =20 €] :(J42) < A« U 5 (3-4)
= —/
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b) Fur welche (a, 8) € R? ist das Zustandssystem (i) asymptotisch stabil?
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b) Fur welche (a, 8) € R? ist das Zustandssystem (i) steuerbar?
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c) Bestimmen Si@ﬂr{; 0,80 |
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c) Bestimmen Sie (0,0,1) - R(A,B) 1 fira =0,8 # 0
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Aufgabe 1: Parameterabhangige Steuerbarkeit

Gegeben ist das Zustandssystem x = Ax + Bu mit
-1 0 1 1
A= ( 0 -2 g ) B = (0)
a 0 -3 1

Aufgaben: d) Geben Sie fir den Fall @ = 0, 8 # 0 die Transformationsmatrix
T € R3*3 an (abhangig von B), sodass (TAT 1, T~1B) der
Regelungsnormalform entspricht

Fira,f € R

e) Bestimmen Sie fir den Fall @ = 8, 8 # 0 einen Regler K € R*3
(abhangig von B), sodass (X + 1)3 das charakteristische Polynom von
(A + BK) ist.

Welche Aussage Uber die asymptotische Stabilitat des geschlossenen
Kreises lasst sich daraus schlie3en?
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d) Geben Sie fiir den Fall « = 0, 8 # 0 die Transformationsmatrix T € R3*3 an
(abhangig von B), sodass (TAT ~1, T~1B) der Regelungsnormalform entspricht
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e) Bestimmen Sie fir den Fall @ = 8, 8 # 0 einen Regler K € R*3 (abhangig von B),
sodass (X + 1)3 das charakteristische Polynom von (4 + BK) ist.
K= - (O, 0,4) Q(QB) P(ﬂ)
—/

o@) = (A -AI) (A-AT)(P-AT) =(A+T)?

-1 o0 4 © o -
A+ < [0 -2 P -+T_ E N e ﬁ
8 O -3 Q0 -2
(@+3) = (vzm B - ¢R)
JE O -4o
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e) Bestimmen Sie fir den Fall @ = 8, 8 # 0 einen Regler K € R*3 (abhangig von B),

sodass (X + 1)3 das charakteristische Polynom von (A + BK) ist.
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e) Bestimmen Sie fir den Fall @ = 8, 8 # 0 einen Regler K € R*3 (abhangig von B),
sodass (X + 1)3 das charakteristische Polynom von (4 + BK) ist.

K=-(3c , %, %) [ep -1
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e) Welche Aussage uber die asymptotische Stabilitat des geschlossenen Kreises lasst
sich daraus schlief3en?
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