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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

Gegeben ist das folgende elektrische Netzwerk:
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Aufgaben
0

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor
x = (v10, V)T auf
b) Bestimmen Sie die Transformationsmatrix T, sodass fir ¥ = (¢, g)T = Tx gilt
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 =
(v19,vc)T auf
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
(v19,vc)T auf
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
(1710, vc)T an /,\/40 - \IC.
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MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =

(v10,vc)" auf

w=u(?)
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MMR — 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

b) Bestimmen Sie die Transformationsmatrix T, sodass fir ¥ = (¢, g)7 = Tx gilt
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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 2: Berechnung von Zustandssignalen

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

AN ) 19
(il(i)) =(Zo 5)- (2(5) +M !
wobei y = 0 und w > 0 gilt.

Aufgabe

Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall

u()=00"vteR __~ L
e’ - sin(Qwt) hOmoaﬁ'\Q °J
b) u(t) = < >

e 7t . cos(2wt)
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
a)ut) =0,0)"'vteR

et
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
a)ut) =0,0)"'vteR
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
a)ut) =0,0)"'vteR
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen

Berechnen Sie das allgemei ustandssignal ¢ fur den Fall
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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
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ﬁ MMR - 2. Ubung

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