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Aufgabe 1: (Kalman-Zerlegung)

Sei A € R™" B € R™™ und Rang ([ B, AB, A?B, ..., A" 'B]) =r < n. Zeige:
Es gibt eine orthogonale matrix V' € R™", so dass
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wobei A; € R™", By € R™ und das System & = A,z + Byu ist steuerbar.

Aufgabe 2: (Steuerbarkeit fiir die LTI-Systeme)

Zeige die Aquivalenz folgender Aussagen fiir das LTI-System & = Az + Bu:
a) Das LTI System ist steuerbar.
b) Rang ([ B, AB, A’B, ..., A"'B]) =n.
c) Falls p # 0 ein Eigenvektor von AT ist, dann gilt p” B # 0.
d) Rang ([AI — A, B]) =n fiir alle A € C.

Aufgabe 3: (Realisierung)
Sei [A, B, C, D] eine Realisierung der Ubertragungsmatrix G(s).
a) Bestimme eine Realisierung von G7 (s).

b) Sei D invertierbar. Bestimme eine Realisierung von G~1(s).
Hinweis: Berechne die Inverse von
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