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LOSUNG

Aufgabe 1: Losungen zu Aufgabe 1

a) Darstellung als Differenzengleichungssystem 1. Ordnung

T1k+1 = T2k

T2 k+1 = T3,k
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Ausgangsgleichung
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b) Die Ruhelage eines zeitdiskreten Systems ist definiert durch xg = f (xg, ug). Fiir das betrach-
tete Beispiel gilt ugp =0 und 21 r = 2 r = 3 r = g = £1.

c) System um allgemeine RL:
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d) Zu priifende Bedingungen
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Dies ergibt den zuléssigen Bereich von k in der Form —% <k <3.
Aufgabe 2: Losungen zu Aufgabe 2
a) Aus der eingeschwungenen Losung ergibt sich wp = 5 und ¢y beliebig.

b) Eigenwerte

A =-1
Ao3 = £I5
Eigenvektoren
[ 1
V] = -1
1
Vo = I
[0
V3 = !
1

Da CTV273 = 0 gilt, ist das System nicht vollstindig beobachtbar.

c¢) Startet man auf einem Eigenvektor, so verbleibt die Lésung x (¢) immer auf diesem. Da ¢Tvo 3 =
0 gilt, ist jede reelle Linearkombination von vy und vs ein zuléssiger Startwert, z.B.
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Aufgabe 3: Losungen zu Aufgabe 3

a) Fiihrungsiibertragungsfunktion

b) Stériibertragungsfunktion

c) Bode Diagramm Ty,



Bode Diagram
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d) Storung

Aufgabe 4: Losungen zu Aufgabe 4

a) Ubertragungsfunktion

G(2) (z — 1) e3a sin (2T,)
Z) =
22 — 2ze3Ta cos (2T,) + €57

Pole von G(z)

219 = 1% (cos (2T,) + I'sin (275,))

b) 1. Standardform

¢) Eigenwerte



d) Dynamikdmatrix des geschlossenen Regelkreises
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