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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

Gegeben ist das folgende elektrische Netzwerk:

UL VR,
T\ =
1 Knoton
rm . - O
C
ut) [ (D Y :)vc — R Y
< — ’. ret
Aufgaben
0

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor
x = (v10,vc)T auf
b) Bestimmen Sie die Transformationsmatrix T, sodass fir ¥ = (¢, g)7 = 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 =
(v10,vc)T auf

vr, URL

T\ RN J , J
- ‘/‘ — — ~
1 — ™ 2 Yo R‘" ot v dl:vc'

| S k

mfm Ry ) v
M\ . — ‘ «m J N
’LL(t) <<> +>’Ul() (Ve <: R |'¢‘ Y 3=‘" 3\ : VL"'L %" =D '[ K - aj‘l'_
N Vv,

jQ{} Institut fir Steuer- und Regelungstechnik 3 Felix GoBmann
‘/\_/ Universitdt der Bundeswehr Miinchen 14.10.2019



ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 1: Zustandstransformation

a) Stellen Sie das entsprechende Zustandsraum-Modell mit dem Zustandsvektor x =
(v10,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 =
(v10,vc)T auf
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ﬁ 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

b) Bestimmen Sie die Transformationsmatrix T, sodass fir ¥ = (¢, g)7 = Tx gilt
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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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ﬁ MMR - 2. Ubung

Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen

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

' - (t)
G- 5)- () +uo,
[ J
wobei y = 0 und w > 0 gilt. A

Aufgabe

Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
a) u(t) = (0;0)T VteER _= )\3“\%0\4 L;_s“‘
e 7t . sin(2wt) d
b) u(t) =

e 7t . cos(2wt)
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
aut) =0,0)"vteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
aut) =0,0)"vteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
aut) =0,0)"vteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall
aut) =0,0)"vteR
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall

b) u(t) = (e_”t : sin(2wt)>

e 7t . cos(2wt)
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Aufgabe 2: Berechnung von Zustandssignalen
Berechnen Sie das allgemeine Zustandssignal ¢ fir den Fall

_ [e7"t - sin(2wt)
b) u(t) = (e—yt : COS(Z(Ut)>
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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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