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Aufgabe 5.1

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

A =

0

B@
�4 0 0

3 �4 1

�3 0 �4

1

CA .
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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 =

0

B@
a1 a2 0

5 �1 2

�1 0 �4

1

CA ,B =

0

B@
�1

�2

1

1

CA ,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 =

0

B@
a1 a2 0

5 �1 2

�1 0 �4

1

CA ,B =

0

B@
�1

�2

1

1

CA ,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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2 Bedinging Hauptdosimittsdeterminente von H 70

T G G

L É
Dr o Dt Say 4670 as 495 ac 45 stalker

Dz 0 D 45546115 91 180 44.1
25artSaf 5.46 46 art 180 491

597 259 5070

Ninth 59ft 2591 50 0 É ai tsar not

an SITE ÉE _É



Aufgabe 5.3

Victor Cheidde Chaim, UniBW - LRT 15 Steuer- und Regelungstechnik WT 2023 20

Ninth 59ft 2591 50 0 É ai tsar not

as SITE

k c É odor K 511 nichtniglich
1 Bedigny KC4

and 45
stalker

370 Ds fit 1 Da Da

pls at Hurwitz fin and
45 Das bedentet doss dos75

Ln a c us asympt stabilist



Aufgabe 5.3

Gegeben ist das Zustandssystem

ẋ = Ax + Bu,

y = Cx + Du,

mit den Matrizen

A =

0

B@
a1 a2 0

5 �1 2

�1 0 �4

1

CA ,B =

0

B@
�1

�2

1

1

CA ,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 '(·, x0, u).
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Aufgabe 3.3

Betrachten Sie das folgende Zustandssystem

ẋ1(t) = x1(t) + x2(t)

ẋ2(t) = u(t)
, u(t) =

8
>><

>>:

t falls 0  t  1

�2t falls 1 < t  2

0 andernfalls

wobei der Eingang u(t) eine stückweise lineare Funktion ist und t 2 R.
Berechnen Sie die Lösung des Systems unter der Annahme, dass die

Anfangsbedingungen x1(0) = 0 und x2(0) = 1 sind.
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Siehe hisung
Die hosungsschritte sind anlick wie beiderAufgabe3.2


