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Aufgabe 1: Eigenwertzuweisung im MIMO-Fall QKE_Z;FK__I:‘{“B‘jj

Gegeben ist das Zustandssystem des Satelliten aus Ubung 6:

0 1 0 0 0 0
_[3w? 0 0 2w _(1 0
A= 0 0 o 1/ B= 0 0
0 2w 0 0 0 1
mitw > 0
Aufgabe Bestimmen sie ein K € R?**, sodass —1 ein vierfacher Elgenwert von

Hye = (A + BBist

Hinweis: Mit Nutzung von Aufgabe 2d) aus Ubung 6 vereinfacht sich die
Aufgabe
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Bestimmen sie ein K € R?*4, sodass —1 ein vierfacher Eigenwert von

Aufgabe 1:
A + BK ist.
Hinweis: Mit Nutzung von Aufgabe 2d) aus Ubung 6 vereinfacht sich die
Aufgabe
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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
1 0 O 0 1
A= (1 1 —1), B = (0 0)
1 0 O 1 0

Aufgabe: Bestimmen sie ein K € R?*3, sodass —1 ein vierfacher Eigenwert von
A + BK ist.

R(A+BG, Be,]

Fi=at),
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Aufgabe 1:  Bestimmen sie ein K € R?*3, sodass —1 ein vierfacher Eigenwert von

A + BK ist.
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Aufgabe 1:
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Aufgabe 1:
O =10 o
A+DG =1 1 -4 t»:(o
A O O 1
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R\A+BG,b.) piasiil

X = -(0,04) RIA+8G,Y) p(A+BC)
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Aufgabe 1:

T N - A /A
R(Q-I-BG,L.) 'g = (0'(").4) > f=|0

o

£ ¥ P4

-2 -6 14
i(\:_'_[,"c‘o).P(Q-(BG) - —(4.0,0,(;(, % 1")':(2.6"..%)

K = c;+(f>) i G+(c’,'/(z,e,—«,) _,(2 'S -c,)

1.4 O

Q_~QK =Q*B\G+eqa) = Q‘\'BGi-bJ,L/(\

jQ{i Institut fur Steuer- und Regelungstechnik 10 Felix Golmann
> Universitat der Bundeswehr Miinchen 03.12.2018



_IIR— MMR - 8. Ubung

Aufgabe 11 Konbvdle
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Aufgabe 1:
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Aufgabe 1:
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Aufgabe 2: Zustandsrtckfihrung und Beobachtbarkeit

Gegeben sind die Matrizen A,B und C

0O 0 O 0 1
A=|1 -1 0], B=11 1
0O 1 O 0 O

C=01 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?
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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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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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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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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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Aufgabe 2: b) Ist das Zustandssystem (4, C) beobachtbar?
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Aufgabe 2: b) Ist das Zustandssystem (4, C) beobachtbar?
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