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Aufgabe 1: Eigenwertzuweisung im MIMO-Fall

Gegeben ist das Zustandssystem des Satelliten aus Übung 6:

𝐴 =

0 1 0 0
3𝜔2 0 0 2𝜔
0
0

0
−2𝜔

0 1
0 0

, 𝐵 =

0 0
1 0
0
0

0
1

mit 𝜔 > 0

Aufgabe: Bestimmen sie ein 𝐾 ∈ ℝ2×4, sodass −1 ein vierfacher Eigenwert von 

𝐴 + 𝐵𝐾 ist.

Hinweis: Mit Nutzung von Aufgabe 2d) aus Übung 6 vereinfacht sich die 

Aufgabe

MMR – 8. Übung
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Aufgabe 1: Bestimmen sie ein 𝐾 ∈ ℝ2×4, sodass −1 ein vierfacher Eigenwert von 

𝐴 + 𝐵𝐾 ist.

Hinweis: Mit Nutzung von Aufgabe 2d) aus Übung 6 vereinfacht sich die 

Aufgabe

MMR – 8. Übung
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Aufgabe 1:
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Aufgabe 1:
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Aufgabe 1: Eigenwertzuweisung im MIMO-Fall

Gegeben ist das folgende Zustandssystem

𝐴 =
1 0 0
1 1 −1
1 0 0

, 𝐵 =
0 1
0 0
1 0

mit 𝜔 > 0

Aufgabe: Bestimmen sie ein 𝐾 ∈ ℝ2×3, sodass −1 ein vierfacher Eigenwert von 

𝐴 + 𝐵𝐾 ist.

MMR – 8. Übung
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Aufgabe 1: Bestimmen sie ein 𝐾 ∈ ℝ2×3, sodass −1 ein vierfacher Eigenwert von 

𝐴 + 𝐵𝐾 ist.

MMR – 8. Übung
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Aufgabe 1:
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Aufgabe 2: Zustandsrückführung und Beobachtbarkeit

Gegeben sind die Matrizen 𝐴,𝐵 und 𝐶

𝐴 =
0 0 0
1 −1 0
0 1 0

, 𝐵 =
0 1
1 1
0 0

𝐶 = 1 0 1

Aufgaben: a) Bestimmen Sie einen Regler 𝐾 mit geeigneter Dimension derart, dass 

−2 ein dreifacher Eigenwert der Matrix 𝐴 + 𝐵𝐾 ist.

b) Ist das Zustandssystem (𝐴, 𝐶) beobachtbar?

MMR – 8. Übung
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MMR – 8. Übung

Aufgabe 2: a) Bestimmen Sie einen Regler 𝐾 mit geeigneter Dimension derart, dass 

−2 ein dreifacher Eigenwert der Matrix 𝐴 + 𝐵𝐾 ist.

𝐴 =
0 0 0
1 −1 0
0 1 0

, 𝐵 =
0 1
1 1
0 0
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MMR – 8. Übung

Aufgabe 2: a) Bestimmen Sie einen Regler 𝐾 mit geeigneter Dimension derart, dass 

−2 ein dreifacher Eigenwert der Matrix 𝐴 + 𝐵𝐾 ist.
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MMR – 8. Übung

Aufgabe 2: a) Bestimmen Sie einen Regler 𝐾 mit geeigneter Dimension derart, dass 

−2 ein dreifacher Eigenwert der Matrix 𝐴 + 𝐵𝐾 ist.
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MMR – 8. Übung

Aufgabe 2: a) Bestimmen Sie einen Regler 𝐾 mit geeigneter Dimension derart, dass 

−2 ein dreifacher Eigenwert der Matrix 𝐴 + 𝐵𝐾 ist.
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MMR – 8. Übung

Aufgabe 2: b) Ist das Zustandssystem (𝐴, 𝐶) beobachtbar?

𝐴 =
0 0 0
1 −1 0
0 1 0

𝐶 = 1 0 1
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MMR – 8. Übung

Aufgabe 2: b) Ist das Zustandssystem (𝐴, 𝐶) beobachtbar?


