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Aufgabe 1

Die in Ubung 2 gestellte Aufgabe einer Strahltriebwerksregelung kann auf einem zweiten Weg mit
Hilfe des rekursiven Backsteppings geldst werden. Betrachten Sie noch einmal das System:

R = —0R* — oR(2¢ + ¢?)

b gy Og2_ 13 apo

Y =—-u

mit u als der Stellgrofie, R > 0 und ¢ einem konstanten positiven Parameter. Die interessierende
Ruhelage dieses Systems liegt im Ursprung.

Zeigen Sie, dafs das System Pure-Feedback Form hat und entwerfen Sie anhand des rekursiven
Backsteppings einen Regler u = u(R, ¢, 1), der den Ursprung asymptotisch stabilisiert.

Aufgabe 2

Das System

X1 = —X1+ x1x2
Xy = (XZ + 1)X1 — <X2 + 1))(3
X3 = (X3 + 1)x2 — <X3 -+ 1)u

mit Eingang u hat Strict-Feedback Form.

a) Entwerfen Sie mittels rekursiven Backsteppings einen Regler u = u(x), der den Ursprung
asymptotisch stabilisiert.

b) Haben folgende Systeme ebenfalls Strict-Feedback Form? Ordnen Sie die Systemgleichungen
und benennen Sie die Zustiande eventuell so um, dafs die Form erkennbar wird.

X =x3+u X =—x1+x
2114 Xo = —Xxp+ x2X3 2piQ Xo=X1 —Xp—X1X3+ U
X3 = X1+ x3 X3 = X1+ x1x2 — 2Xx3
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