
zu Kapitel IV.4 Nulldynamik: Beispiel

System:

ẋ1 = x2

ẋ2 = −x3

1
− 2x2 + u

y = x1 − 2x2

In BINF transformiert (mit z2 = x1):

ż1 =
5

2
(z2 − z1) + 2z3

2
− 2u

ż2 =
1

2
(z2 − z1)

y = z1

Das System hat eine instabile Nulldynamik: ż2 = 1

2
z2
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Sprungantwort für u = ±h(t)

Konzepte der Regelungstechnik
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