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Aufgabe 5.1

Gegeben sei die Matrix A, berechnen Sie exp(At).

A =



−4 0 0

3 −4 1

−3 0 −4


 .
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Aufgabe 5.2

Gegeben sei ein vom Parameter k abhängendes Polynom p durch

p(s) = s3 + ks2 + (1 + k)s + 6. Für welche Werte des Parameters k ist

das Polynom ein Hurwitz-Polynom?
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Aufgabe 5.3

Gegeben ist das Zustandssystem

ẋ = Ax + Bu,

y = Cx + Du,

mit den Matrizen

A =




a1 a2 0

5 −1 2

−1 0 −4


 ,B =



−1

−2

1


 ,C =

�
1 0 0

�
,D = 0.

1. Betrachten Sie a2 = 0. Für welche Werte der Parameter a1 ist das

Zustandssystem asympotisch stabil?
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Aufgabe 5.3

Gegeben ist das Zustandssystem

ẋ = Ax + Bu,

y = Cx + Du,

mit den Matrizen

A =




a1 a2 0

5 −1 2

−1 0 −4


 ,B =



−1

−2

1


 ,C =

�
1 0 0

�
,D = 0.

2. Betrachten Sie a2 = 10. Für welche Werte der Parameter a1 ist das

Zustandssystem asympotisch stabil?
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Aufgabe 5.3

Gegeben ist das Zustandssystem

ẋ = Ax + Bu,

y = Cx + Du,

mit den Matrizen

A =




a1 a2 0

5 −1 2

−1 0 −4


 ,B =



−1

−2

1


 ,C =

�
1 0 0

�
,D = 0.

3. Gegeben sei ein Signal u : R → R durch u(t) = 3− t−2 − e−3t und die

Parameter a1 = −2 und a2 = 0. Bestimmen Sie den stationären Endwert

des Zustandssignals ϕ(·, x0, u).
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