Frage 1:

Was versteht man unter Systemtheorie:

Die Systemtheorie stellt im allgemeinen Methoden zur Verfiigung, die beim Entwurf

und bei der Analyse von Modellen behilflich sein sollen. Sie ist daher meiner Meinung
nach als unterstiitzende Disziplin fiir Problemldsungs- und Modellierungsprozesse zu
verstehen.

Die zentrale Vorgehensweise der Systemtheorie besteht demnach darin, beim Entwurf
eines Modells von einer moglichst hohen Ebene mit einem starken Fokus auf die
praktischen Anforderungen auszugehen, um danach durch die Anwendung von
Transformationen das Modell in niedrigere Ebenen zu iiberfithren (zunehmender Fokus auf
die praktische Realisierbarkeit), bis die einzelnen Komponenten praktisch realisierbar sind
(vgl. Architekturentwurf).

Genau wegen dieser Vorgehensweise ist die Systemtheorie meiner Meinung nach

gerade fiir uns Informatiker ein sehr wichtiges Werkzeug. Die Systemtheorie betrachtet
zuerst primér die praktischen Anforderungen, ohne sich in den konkreten
Implementierungsdetails zu verlieren bzw. durch die Vorgabe von solchen Details schon
eine gewisse Richtung vorzuschreiben. Dies ist eine Arbeitsweise, die gerade einem
Informatiker eher schwer fallt, da wir meist viel lieber mit der Realisierung der Systeme
beginnen wollen, als uns im Vorfeld ausreichend iiber die praktischen Anforderungen und
die verschiedenen zur Verfiigung stehenden Realisierungswege Gedanken zu machen.

Frage 2:

In welchen technischen Disziplinen ist Systemtheorie als Fach bestens eingefiihrt?
Informatik, Steuer- und Regelungstechnik, Nachrichtentechnik, Mechatronik, Elektrotechnik,
Computertechnik, Biologie, Physik

(Diese Frage ist eigentlich geschenkt)

Frage 3:

Diskutiere das Gebiet Kybernetik und deren Beziehung zur Systemtheorie.

Die Kybernetik befasst sich mit den mathematischen und logischen Konzepten, um intelligentes
Verhalten zu modellieren. Die Kybernetik ist die Erforschung von Kommunikations- und
Steuerungssystemen in lebenden Organismen, Maschinen und Organisationen. Begriinder der
Kybernetik ist Norbert Wiener. (1948)

Sie entstand etwa zur gleichen Zeit wie die Systemtheorie. Seitdem sind beide Teil der
Informatikausbildung an européischen Universititen.

Das ist aus dem Fragenkatalog

Der urspriingliche Name fiir einen in den 1940er Jahren neu entstandenen Wissenschaftszweig,
der Themen der Nachrichteniibertragung, der Regelung und statistischer Mechanik betrachtet hat.
Norbert Wiener hat dieses Wort (im Sommer 1947) aus dem Griechischen 'kybernetes' flir
Steuermann abgeleitet und ehrt damit den seiner Meinung nach ersten bedeutenden Artikel {iber
einen Riickkoppelungsmechanismus von James Clerk Maxwell. Dort wird ein Fliehkraftregler
beschrieben, der englisch als 'governer' bezeichnet wird. Mafgeblich fiir die Entwicklung dieser
Theorierichtung waren die von Heinz von Foerster herausgegebenen Tagungsbande 'Cybernetics'
der Josiah Macy Jr. Foundation.

Heute behandelt man dieselben Themen im technischen Bereich unter der Bezeichnung
Regelungstechnik oder Systemtheorie in den Geisteswissenschaften unter der Bezeichnung
Systemik.

Das ist aus dem Wikipedia



Meine Interpretation

Kybernetik ist die Erforschung von Kommunikations- und Steuerungssystemen in lebenden
Organismen, Maschinen und Organisationen und beschiftigt sich dadurch mit der Regelungs-
bzw. Steuerungstechnik heute flie8t es immer mehr in die Systemtheorie ein und umgekehrt.

Frage 4:

Welche Rolle nimmt Systemtheorie in Bezug auf die angewandte Mathematik ein?

Die Systemtheorie behandelt einen Teil der angewandten Mathematik, ihre Methoden sind jedoch
modellndher als {ibliche mathematische Modelle.

Bei den einzelnen Phasen des systemtheoretischen Problemldsens wird versucht, einen Bezug der
einzelnen erreichten Zwischenergebnisse zu entsprechenden Modellvorstellungen des realen
Systems (=der zu untersuchenden Wirklichkeit) herzustellen. Das Problemldsen mit Hilfe der
Mathematik ist hingegen eher deduktiver Art, wobei der engegere Bezug zur Anwendung in den
Zwischenschritten meist nicht hergestellt wird.

(aus dem Keplerweb ein Vollpunkter)

Frage 5:

Welche wissenschaftlichen Aktivitdten werden durch die Systemtheorie unterstiitzt?
Probleme der Informatik, Steuer- und Regelungstechnik, Nachrichtentechnik, Mechatronik,
Elektrotechnik, Physik, Biologie.

Wie Frage 2 nur eben Probleme davor *g*

Frage 6:

Erkldre die Begriffe reales System, Modell und formales Modell?

Ein reales System ist die Modellvorstellung der einzurichtenden oder zu untersuchenden
Wirklichkeit.

Ein Modell ist ein Abbild der Wirklichkeit. Dabei wird die Wirklichkeit auf das Wesentliche
vereinfacht / reduziert. (Ein formales Modell ist bereits abstrahiert 2 mathematisches Modell)

In einem (formalen) Modell werden die Bestimmungsstiicke mit mathematischen logischen
Mitteln formuliert. Die Charakterisierung wird bewusst einfach gehalten. Dies erhoht die Chance
eine Losung fiir die Problemstellung zu finden und das Modell zu optimieren. Man kann sich
mittels des Modells deduktiv Losungen erarbeiten. Wichtig ist auBerdem die Beziehung zum
technischen Modell. Eine wissenschaftliche Vorgehensweise setzt wesentlich auf solche
Vorgehensweisen auf.

Man bemiiht sich in der Systemtheorie um die Bereitstellung von Transformationen fiir formale
Modelle (Komposition, Dekomposition, Optimierung).
(Aus dem Keplerweb, deckt sich aber mit der Ubung)

Frage 7:

Welche Aufgabe haben Modelle im Zusammenhang mit realen Systemen?

Modelle eines realen Systems abstrahieren das reale System dahingehend, dass die Eigenschaften
die ich fiir meine Berechnungen, Problemlosen, etc... brauche in meinem Modell vorhanden sind
und ich damit praktikabel rechnen kann. Das reale Systeme selbst wire zu komplex um es mit
mathematischen Methoden einigermaf3en verniinftig verarbeiten zu kdnnen. Nachdem man mit



dem Modell die Transformationen vollzogen hat, kann man daraus Riickschliisse auf das reale
System ziehen.

(selbstzusammengereimt)

Ein reales System ist die Modellvorstellung der einzurichtenden oder zu untersuchenden
Wirklichkeit. Ein Modell muss auf diese Modellvorstellung angepasst sein.

Aus dem Keplerweb

Frage 8:

Was versteht man unter der Modellmethode des wissenschaftlichen Modellldsens?

Das Problemldsen mittels der Modellmethode erfolgt in Schritten, die zusammengefasst den
Problemldsungsprozef3 bilden. IThm ist ein Vier-Phasen-Schema unterlegt:

Phase 1: Problemdefinition

Festlegung der wirklichen Problemstellung mit Angabe des Ist-Zustandes, der Zielvorgabe und
der Art und Weise, wie unterschiedliche Losungen in Bezug auf das angestrebte Losungsziel zu
bewerten sind. Einzuhalten sind Nebenbedingungen, und zwar sowohl Einschrankungen in den
Mitteln als auch beziiglich der zu beriicksichtigenden Randbedingungen.

Phase 2: Modellbau

Basismodell wird konstruiert, soll alle fiir die Problemstellung relevanten wissenschaftlichen
Erkenntnisse in denkdkonomischer Form enthalten. Es ist dann eine Basis fiir die nachfolgenden
deduktiven und induktiven Schliisse. Das Basismodell soll moglichst so konstruiert werden, dass
es einem bekannten Modelltyp angehdrt oder aus mehren Modelltypen zusammengesetzt ist (oder
ableitbar)

Phase 3:

Problemlésen mit dem Modell

Die Problemstellung induziert im Modell ein entsprechendes im Kontext des zum Modelltyp
gehorigen Ableitungskalkiils interpretierbares Modellproblem. Fiir dieses wird eine Losung
erarbeitet. Man erhilt so eine Modelllosung des gegebenen Problems.

Phase 4:

Interpretation der Modell-Losung

Die Modelllosung wird in ihrer Bedeutung fiir die Losung des wirklichen Problems interpretiert.
Das Ergebnis dieser Interpretation ist die Losung des wirklichen Problems. Der
ProblemldsungsprozeB ist abgeschlossen.

Frage 9:

In welcher Weise konnen Formale Modelle die Modellmethode unterstiitzen?

Formale Modelle sind mit den Methoden der Systemtheorie handhabbar und dadurch kann der
Problemldsungsproze3 auch mit algebraischen Mitteln bewerkstelligt werden. Blabla da fallt mir
hoffentlich noch was ein

Frage 10:
Was versteht man unter Systemtheorie-Instrumentiertes Problemldsen (STIPS)
Das wiirde ich auch gerne wissen, dass haben wir nicht gemacht!

Frage 11:
Gib die Grobphasen fiir den Probleml6sungszyklus an:
Sind die Uberschriften von Frage 8

Frage 12:



Was versteht man unter der Phase Problemdefinition (Anfertigung eines Pflichtenheftes)
Siehe Frage 8

Frage 13:
Was versteht man unter der Phase Modellbau?
Siehe Frage 8

Frage 14:
Was versteht man unter der Phase Problemldsen anhand des Modells?
Siehe Frage 8

Frage 15:
Was versteht man unter Interpretation der Losung am realen System?
Siehe Frage 8

Frage 16:

Was ist Systemsynthese?

Systemsynthese:

Es ist ein System zu entwerfen, das fiir eine gegebene Eingangssignalsfunktion eine gewiinschte
Ausgangssignalfunktion liefert.

Analyse von Signalen und Systemen im Zeitbereich
Signale, lineare gewohnliche Differentialgleichungen mit konstanten Koeffizienten
Analyse von Signalen und Systemen im Frequenzbereich
Fourier-Transformation, Abtasttheorem
Analyse von Signalen und Systemen in der komplexen Ebene
Laplace-Transformation
Analyse von Signalen und Systemen im Zustandsraum
Losen der Zustandsgleichungen, Mehrkanalige Systeme

Frage 17:

Was ist Systemanalyse?

Systemanalyse:

Fiir ein gegebenes System wird bei gegebener Eingangsignalfunktion die zugehorige
Ausgangssignalfunktion gesucht.

Frage 18:

Was versteht man unter einem offenen System im Gegensatz zu einem geschlossenen System?
offenen Systemen (bei denen der Input und Output eine wichtige Rolle spielt) und geschlossenen
Systemen (bei denen der Input und Output keine wichtige Rolle spielt)

hab ich aus dem Keplerweb im Skriptum habe ich dazu auf die schnelle nichts gefunden

Frage 19:

Wie kann man den Systembegriff in allgemeinster Weise definieren?

Definition System:

Ein in sich geschlossenes, geordnetes und gegliedertes Ganzes; Gesamtheit, Geflige von Teilen,
die voneinander abhéngig sind, ineinander greifen oder zusammenwirken

System = Network of components to perform a certain function.



- reales System
- Modell eines realen Systems
- formales Modell eines realen Systems

technische Erkldrung eines Systems:

e abgegrenztes, fiir sich sinnvolles Ganzes;

e komplexe Funktionen;

e hier: technische Systeme zur Informationsverarbeitung;
e viele Bestandteile (Module);

e technisches Ordnungsprinzip

e eftc.

Meine Interpretation

Ein System ist ein abgegrenztes, fiir sich sinnvolles Ganzes. Es beinhaltet komplexe Funktionen
und viele Bestandteile (Module) mit nicht-trivialen Bezeichnungen.

Ein System besteht aus miteinander gekoppelten Modulen (von gewisser Komplexitét), die durch
ihre ausgepriagte Weise eine gewisse Funktionalitit erfiillen — und zwar in optimierter Weise.
Durch ihre Skalierbarkeit und Parametrisierbarkeit gibt es dem Designer die notwendige
Flexibilitit zur Konfiguration des angestrebten Systems. Ein Modul kann wiederum ein System
sein.

Keplerweb

Frage 20:

Was sind Input und Outputvariable eines Systems?

Inputvariable: u ist ein multivariabler Input, also ein Vektor mit den Eintrdgen uy, ..., Up,
Outputvariable: y ist ein multivariabler Output, also ein Vektor mit den Eintrdgen yy, ..., Yn.
Input- und Outputvariable sind reellwertige Funktionen in Abhéngigkeit der Zeit t.

In einem System sind es Leitungen

Frage 21 bis 25 habe ich aus dem Keplerweb, da bin ich mir aber nicht sicher ob wir das
iiberhaupt gemacht haben

Frage 21

Beschreibe den Begriff ,,Mehrebenensystem*!

Ein System wird auf mehreren Abstraktionsebenen dargestellt.

Systemspezifikationen, die die Systemfunktionen in hierarchischer Weise strukturieren.
Man unterscheidet dabei zwischen Multi-Strata-Systeme und Multi-Layer-Systeme.

Frage 22

Was versteht man unter einem Multi-Strata-System?

Beim Multi-Strata-System entsprechen den Ebenen verschiedene Abstraktionsstufen des gleichen
Systems. Jede Ebene enthilt alle Funktionen, jedoch in verschiedenem Grad des Details.



Frage 23
Was versteht man unter einem Multi-Layer-System?
Bei Multi-Layer-System repréisentieren die Ebenen verschiedene Entscheidungsklassen.

24 und 25 wiren Beispiele dafiir aber ich finde hierzu nichts

Frage 26
Erklére den Begriff Simulationsmodell
Implementierung eines Systemmodells an einem Computer.

Frage 27

Was versteht man unter Simulation?

Es geht dabei um die Implementierung eines Systemmodells an einem Computer mit dem Ziel,
damit Fragestellungen zu behandeln, fiir deren Beantwortung keine theoretisch effektiv
entwickelbaren Losungen zur Verfiigung stehen.

Frage 28

Was versteht man unter der Architektur eines Systems?

Unter Systemarchitektur versteht man ein hierarchisch in Komponenten strukturiertes Modell
eines Systems, welches als Multi-Strata Hierarchie vorliegt. Nach oben in der Hierarchie werden
die funktionellen und nichtfunktionellen Voraussetzungen erfiillt. Die Verfeinerung der
Komponenten nach unten geschieht nur, sofern dies im Machbaren liegt.

(aus dem Keplerweb, habe ich in dem Skriptum nicht gefunden)

Frage 29

Was versteht man unter den Komponenten eines Systems?

Komponenten sind fiir sich abgeschlossene Teile eines Systems und konnen selbst wieder
Systeme sein.

Frage 30

Was ist das Merkmal des allgemeinen Systemtyps Black Box?

Eine Blackbox beschreibt die Interaktion eines Systems mit seiner Umwelt, es beschreibt das 1/O
Verhalten des Systems man sieht nur den Input und Output. Die Vorgénge im Inneren sind dabei
nicht von Belang man schlieft von dem I/O Verhalten auf das System. Es ist ein Modell fiir eine
Schnittstelle (salopp gesagt). selber zusammengereimt

Der Systemtyp Black Box stellt die Reduktion eines Systems auf seinen Rand und sein
Randverhalten dar. Er beschreibt die Interaktion eines Systems mit seiner Umgebung.

Man sieht nur die Schnittstelle.

aus dem Keplerweb



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Entwurf von technischen Systemen in Mikroelektronik

Frage 35: Was versteht man unter der Y-Chart im Rahmen des Mikroelektronik-Entwurfs?

Die Y-Chart, oder Designpropeller, ist eine graphische Darstellungsweise fiir den computerunterstiitz-
ten Entwurf technischer Systeme (z.B.: VLSI)

CAST CAD
Entwurf Entwurf
Formale Systerne Technische Systeme

CA M
Fertigungsplanung
Reale Systeme

Der CAD-Fliigel stellt die Phasen des eigentlichen technischen Teils des Entwurfs dar.

Im CAM-Fliigel werden im Designprozess die Fertigungsdaten, die zur physischen Realisierung des
im CAD-Fliigel entworfenen Systems bekannt sein miissen, computerunterstiitzt erarbeitet. (kurz: Reali-
sierung des im CAD-Fliigel entworfenen Systems)

Der CAST-Fliigel ergéinzt die CAD/CAM-Design-Aktivitdten durch systemtheoretische Methoden,
die in den einzelnen Phasen des Entwurfs eingesetzt werden konnen. Er entwirft die formalen Systeme.
Er dient aulerdem zur Optimierung von Entwiirfen und zur besseren Spezifikation des Pflichtenheftes.
Auerdem spielt er eine wichtige Rolle bei der Simulation.

Je weiter nach innen man beim Designpropeller kommt, desto produktniaher wird der Entwurf



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Frage 36: Was verstehen wir unter CAST?

CAST (Computer Aided System Theory) ist ein Werkzeug mit der Aufgabe der Realisierung eines
System Design Assistenten zur Bereitstellung von Modelltypen und Modelltransformationen.

CAST ist das Gebiet, das sich mit dem Entwurf, der Implementierung und der Anwendung von
Software-Systemen befasst, die das Systeminstrumentierte Problemlssen (STIPS) erlauben.

Frage 37: Wie ist CAST in Zusammehang mit CAD/CAM einzuordnen?

CAST ergéinzt die CAD/CAM-Design-Aktivititen durch systemtheoretische Methoden, die in den
einzelnen Phasen des Entwurfs eingesetzt werden konnen. Eine weitere wichtige Aufgabe ist die Fahigkeit,
mogliche Optimierungen von CAD/CAM Entwiirfen zu erzielen.

CAST ist funktionell / theoretisch, wihrend CAD technisch und CAM riumlich bzw. zeitlich und
fertigungsorientiert ist.

Frage 38: Welche Aufgabe hat ein CAST System im Zusammenhang mit CAD/CAM Systemen?

CAST unterstiitzt CAD und CAM, indem es Modelltypen und Modelltransformationen bereitstellt.

Frage 39: Skizziere ein Beispiel fiir ein technisches System und gib ein zugehoriges Blockschaltbild nach
Art der Systemtheorie an

kommt noch

Frage 40: Was versteht man unter dem ”Systems-Engineering”?

Das Systems-Engineering sichert die Festlegung, Auswahl, Entwicklung und Implementierung bedarfs-
gerechter Systeme

Frage 41: Welche Rolle nimmt die Systemtheorie im ”Systems-Engineering” ein?

Die Systemtheorie hilft mit ihren Methoden dem Systems-Engineering bei der Erstellung bedarfsge-
rechter Systeme, vor allem im Bereich der Optimierung (Bitte da um Feedback, hab des aus am ”Institut
fiir Raumfahrt” Skript)



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Differenzensysteme

Frage 90: Erklidre den Begriff ”lineares zeitkonstantes Differenzensystem”

Ein lineares, zeitkonstantes (= zeitinvariantes) DIfferenzensystem ist ein zeitunabhiingiges System mit
diskreten Zeitwerten, die durch folgende Formeln dargestellt werden kénnen.

x(t +1) = Az(t) + Bu(t)

y(t) = Cx(t)
x(t+1)
uit) x(t) yit)
— ¥ B 1 » C ——
A

Man betrachtet das System dabei zur Zeit ¢t +n mit t € Z

Frage 91: Erklidre das Abtasttheorem von Shannon-Kotelnikow

Jedes mit fy,q4, frequenzbegrenzte Signal x : R — R ist eindeutig durch die Folge

wx(=3T),x(=2T),z(=T),x(0),x(T), ... ihrer Abtastwerte zu den ”Zeiten” nT'(n € Z), wobei T = 2f+”

ist, bestimmt (kann also damit rekonstruiert werden)

IS

ait

AT =37 2T -T 0 T 2T 3T 4T &7



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Frage 92: Welcher Zusammenhang zwischen zeitkontinuierlichen Systemen und zeitdiskreten Systemen
kann mittels des Abtasttheoriems hergestellt werden?

Das Abtasttheorem ist die mathematische Grundlage fiir die Moglichkeit der ”exakten” Realisierung
eines zeitkontinuierlichen Systems durch ein zeitdiskretes System (damit auch durch ein digitales System)
(Verweis auf Skizze im Skript: Folie 8 zu lineare Differenzensysteme, bzw. Ubung 11, Beispiel 42)

Frage 93: Was versteht man unter einem digitalen Filter?

Ein Digitaler Filter ist eine Realisierung eines kontinuierlichen Filters in digitaler Technik

Theorie dazu:

e Abtasttheorem

e Differenzensysteme

e Approximation durch endliche Arithmetik
Skizzen im Skript bzw Beispiel 43, Ubung 11

Die Entwurfsphasen eines Digitalen Filters:
1. 1/0 Spezifiktation

2. Berechnung von H(z) oder h(n), sodass I/O Spezifikation erfiillt und realisierbar (kausal und stabil,
”Losung des Approximationsproblems”)

3. Auswahl einer geeigneten Schaltungsstruktur (direkte Form, Kaskade, Parallel). Quantisierung der
Filterkoeffizienten a; und b; (bzw. h(n) auf eine feste Wortlénge

4. Quantisierung der Filtervariablen auf eine feste Wortldnge (Input, Output, iibrige Werte an den
Multiplizierer, Addierer und Speicher)

5. Simulation zur Verifikation des Entwurfs

Frage 94: Gib ein Beispiel fiir eine Differenzengleichung 3. Ordnung an

y(n) =2y(n = 1) +y(n - 2) = 2y(n - 3) — u(n) - 2u(n — 1)

Frage 95: Zeichne das Analogrechnerschaltbild fiir eine Differenzengleichung 3. Ordnung

Kommt noch

Frage 96: Leite die Formel, die fiir das Input/Outputverhalten eines Differenzensystems, das in Nor-
malform gegeben ist, ab



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Normalform:
x(t +1) = Az(t) + Bu(t)
y(t) = Cu(t)
Ableitung;:
n—1
y(t) = C A"z(0) + > _ Cx A" Bu(m)
m=0

Frage 97: Welche Ahnlichkeiten bestehen zwischen den Formeln fiir das Input /Outputverhalten eines
linearen Differentialsystems und eines linearen Differenzensystems?

Da mit diskreten Werten gearbeitet wird, verwendet man statt dem Integral die Summe. Ausserdem
fallt e weg.



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Frage 64: Wie ist die Steuerbarkeit von Zustanden in (A,B,C)-Systemen definiert?

qo heilt steuerbar:  ¢=R” uEU[é% 0

(¥ (c, Q. U) ist die Zustandstrajektorie, die zu qo und u gehort.)

Soll heiBlen: Fiir alle Zustande q kann ein Input u und Zeitpunkt t gefunden werden, sodaf3 die
zugehorige Trajektorie jeden Zustand q erreichen kann.

Frage 65: Wie ist die Beobachtbarkeit von Zustéanden in (A,B,C)-Systemen definiert?

e A VAW, V)=
qo heiBt beobachtbar: HGU&% f (', ¥)=q,
u':=w/[0,t), y':==y/[0,t)
fU'x Y => R
(u', y") einfaches Experiment fiir (A,B,C)

Soll heifen: Fiir alle Inputs u und jedem Zeitpunkt t kann eine Funktion f gefunden werden,
mit der sich auf den Ausgangszustand q riickschlieen kann.

Frage 66: Zeichne das Blockschaltbild fur die Zerlegung eines (A,B,C)-Systems nach
Steuerbarkeit und Beobachtbarkeit

q s b’
s b ﬁ

Kalman-Zerlegung

Frage 67: Zeichne das Blockschaltbild fur die Zerlegung eines (A,B,C)-Systems nach
Beobachtbarkeit

Keine Ahnung und nix gefunden!

68) Was versteht man unter der Kalman-Zerlegung eines LDTS?



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Die Kalman-Zerlegung ist die Zerlegung in steuerbare/nicht steuerbare und beobachtbare/
nicht beobachtbare Teile, die aus einer Koordinatentransformation gewonnen wird.

69) Welche Aussagen konnen fiir die Ubertragungsfunktion in bezug auf die Steuerbarkeit
und Beobachtbarkeit gemacht werden?

70)Wie ist die Stabilitat von Zustanden in (A,B,C)-Systemen definiert?

q0 heiBt stabil, wenn jede geringe Abweichung (Stérung) von g0 sich in der dadurch
entstehenden neuen Trajektorie auch nur gering auswirkt. D.h. sie bleibt in der Nihe der
ungestorten Trajektorie.
eV
Def:
qo heil3t stabil : < (fiir alle e>0)(fiir alle ue U )(existiert 6>0)(existiert ein t ;€ Ry)(flir alle
qo €Us(qo))( fiir alle t>t ;)

d ((P(taqOJu)a(P(taqO’au)) <€

Us(qo) bezeichnet die 8-Umgebung von qo;

d ist die Distanzfunktion auf R"

(Zeichnung mit dem &-Schlauch um x)

71) Wie kann man die Steuerbarkeit eines (A,B,C)-Systems feststellen?

(A,B,C) steuerbar< Rang [B|AB|...]A™" B]=n

72) Wie kann man die Beobachtbarkeit eines (A,B,C)-Systems feststellen?

(A,B,C) beobachtbar¢> Rang [CT|ATCT|...[(A"™! C"]=n

73) Wie kann man die Stabilitat eines (A,B,C)-Systems feststellen?

(A,B,C) stabilr<> alle Eigenwerte von A haben Realteile, die <0 sind

74) Erklare das Prinzip der Zustandsriickkopplung.

Bei der Zustandsriickkopplung wird eine Regelstrecke (ein (A,B,C)-System) mit einem
»Regler so verdndert, dass man damit eine Stabilisierung oder auch eine gewiinschte
Dynamik erreicht.

Das (A,B,C)-System wird so verdndert, dass fiir das zusammengesetzte Problem
»Regelstrecke+Regler” die Dynamik-Matrix ihre Eigenwerte an beliebig vorgegebenen

Stellen hat.

75) Welche Eigenschaften kann man mit statischer Ruckstandskopplung erreichen?
s.0.: Stabilisierung, gewiinschte Dynamik

76) Erklare das Prinzip der Zustandsschatzung.
77) Wie kann mittels asymptotischen Zustandsschéatzens ein Regler entworfen werden?



Fragenkatalog Systemtheorie 1
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78) Zeichne fir ein konkretes System (A,B,C) dessen Analogrechnerschaltbild.
Sorry, aber das hab ich mir hier gespart, siche Skriptum und Mitschrift ;-)

79) Wie verandern sich die Matrizen A,B,C eines LDTS, wenn dessen Basis fur den
Zustandsraum geandert wird?

Es sei T die Transformationsmatrix flir unsere Basisdnderung, dann gilt:
A=TAT"

B*=TB

C=CT"

80) Wie kann man die Ubertragungsfunktion eines Systems mittels dessen Matrizen
angeben?

H(s)=C (sl-a)’ B ; seC (also komplex)
81) Beweise, dass sich die Ubertragungsfunktion.... (kommt nicht)
82) Mit welcher math. Operation erreicht man im Prinzip die Kalman-Zerlegung?

Mittels Koordinaten-Transformation. Die neuen Matrizen sehen wie folgt aus:

Ar A Az A B,
A= 0 Ay 0 Ay B'= B, C'=0C,0Cy
0 0 Az Ay 0
0 0 0 Ay 0
83) Wie ist die Parallelschaltung von LDTSen definiert?
siche 86
84) Wie ist die Serienschaltung von LDTSen definiert?
siche 87

85) Definiere eine Ruckkopplungsschaltung fir LDTSe
siche 88
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86) Berechne die Ubertragungsfunktion fir eine Parallelschaltung bei gegebenen
Ubertragungsfunktionen der Komponenten.

Y,
Hi(s) |
U:Ul :Uz Y:Y1+Y2
]
b &

¥

»| H()

geg.: Hi(s), Ha(s)

Y=H(s)*U + Ha(s)* U
= (Hi(s)* Ha(s))* U => H(s)=Hi(s)*+ Ha(s)

87) Berechne die Ubertragungsfunktion fir eine Serienschaltung bei gegebenen
Ubertragungsfunktionen der Komponenten.

Y, =1,
U=U Y=Y2
1 o Hy(s) o HE |— »
Y=H;(s) * Hy(s)*U =>H(s)= Hi(s) * Ha(s)

88) Berechne die Ubertragungsfunktion fiir eine Ruickkopplungsschaltung bei gegebenen
Ubertragungsfunktionen der Komponenten.

U .U-1 Y= Yl :UE

=$ *  H(s)

Y

H,(s)

F

Y= Hl(S)*Ul
= Hi(s)*(U+Y2)
= H(s)*(U+Ha(s)*Y)
= H,(s)¥*U+ H;(s)*Ha(s)*Y
daraus folgt:
Y- H (s)*Ha(s)*Y = H,(s)*U
Y *(I- Hy(s)*Ha(s))= H,(s)*U
Y= (I- Hi(s)*Hx(s)) " * Hi(s)* U => H(s)= (I- Hi(s)*Hx(s))" * Hi(s)
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89) In welcher Weise kénnen die Eigenwerte der Dynamikmatrix A durch statische
Zustandsrtckkopplung verandert werden?

Wenn das System steuerbar ist, dann konnen die Eigenwerte von A beliebig durch die Matrix
F verdndert werden (?)

Frage 98-100: Wo findt ma des bitte im Skript? Kummt des Uberhaupt? (steht net
vorgetragen dabei)... I hob im Netz wos gfundn, bitte schauts eich des an und sogts ma obs
des sein kann:

http://gigant.kgw.tu-berlin.de/KW/lehre/skript/ds/node59.html

Frage 101: Fur welche Modelle und Aufgaben werden Differenzen-systeme in der Praxis
gebraucht?

~ werden fur alle zeitdiskreten Aufgaben herangezogen, wenn also z.B. das Wachstum
eines Waldes pro Jahr betrachtet werden soll. => Anwendungsgebiete sind also: Biologie,
Wirtschatft, ...

Frage 117: Was ist die Aufgabe der Regelungstheorie im Rahmen der Regelungs- und
Automatisierungstechnik?

Frage 118: Was versteht man unter der Attraktormenge eines chaotischen Systems?

Frage 119: Wie ist eine chaotische Bewegung definiert?

Frage 120: Erklare die 4 Attraktortypen: Fixpunkt, Kreis, Torus, seltsamer Attraktor.
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Frage 31: Was ist das Merkmal des allgemeinen Systemtyps “Netzwerk’?

Dieser Typ beschreibt eine Anzahl von Teilsystemen und wie diese zu einem Gesamtsystem
gekoppelt werden.
Beispiele: vernetzte Regelkreise, Populationen

Frage 32: Welche allgemeinen Systemtype sind neben “Black Box™ und “Netzwerk” noch
bekannt?

Generatoren

Im Gegensatz zu einer BlackBox beschreibt ein Generator nicht die Umgebung
sondern die inneren Zusammenhinge eines Systems. Die Aussagen eines Generator-Systems
beschreiben die temporale/riumliche lokale Anderung von Zustinden. Je nachdem ob sich
diese Anderungen diskret oder kontinuierlich vollziehen, ist eine Differenzen- bzw.
Differentialgleichung das geeignete Mittel zur Beschreibung.
Beispiele: FSMs, Touring Maschinen

Dynamik

Ahnlich den Generatoren werden hier temporale/riumliche globale Anderungen von
Zustdanden betrachtet. Dieser Systemtyp ist fiir dynamische Systeme der klassischen Mechanik
heranzuziehen.
Beispiele: Petri-Netze, Pendel

Algorithmus

Wird eingesetzt, wenn fiir die Auswertung einer Funktion genau festgelegt ist, welche
elementaren Rechenoperationen ausgefiihrt werden miissen, und in welcher Reihenfolge dies
zu geschehen hat. Dieser Typ ist bestimmt durch die Inputdaten, repriasentiert durch die
Argumentwerte der auszuwertenden Funktion, durch die Operatorenmenge, die durch die
elementaren Rechenoperationen gegeben ist, durch die Kontrollstruktur des Algorithmus, mit
der die Sequenz der Operationen bestimmt wird, und durch die Outputdaten, also die
berechneten Werte.
Beispiele: Kryptographische Algorithmen wie RSA u.d., Sortieralgorithmen (Bubblesort,
QuickSort, etc)

Frage 33: Was kann man unter einem komplexen Modell verstehen?

Bin mir nicht sicher, aber:
Ein komplexes Modell besteht aus iiberschaubaren Teilmodellen, dessen Struktur zum
Simulationszeitpunkt nicht mehr modifizierbar ist.

Frage 34: In welcher Weise kann die Systemtheorie zur Bewdltigung der Komplexitat von
Modellen eingesetzt werden?

Man kann Modelle transformieren und somit vereinfachen oder Modelle in einfache
Teilmodelle zerlegen.
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Lineare Differentialsysteme
Frage 42: Was versteht man unter einer Differentialgleichung?

Eine Differentialgleichung, oft abgekiirzt als DGL, ist eine Gleichung, die eine Funktion (z.B.
f(x)) und eine oder mehrere Ableitungen dieser Funktion enthélt. Sie heiit von n-ter Ordnung,
falls die hochste vorkommende Ableitung von der Ordnung n ist. Um eine DGL zu 16sen,
muss eine Funktion gefunden werden, die der Differentialgleichung gentigt.

Frage 43: Erklare den Unterschied zwischen dem Begriff ,,gewdhnliche
Differentialgleichung® und ,,partielle Differentialgleichung*!

Die in der DGL gesuchte Funktion f kann von einer Variablen x oder mehreren (x = (x1, x2,
..., X2) in Vektorschreibweise) abhéngen. Im ersten Falle spricht man von einer gewohnlichen,
im letzteren Falle von einer partiellen Differentialgleichung. Hierbei ist implizit
angenommen, dass Ableitungen nach allen vorkommenden Variablen auftreten; andernfalls
spricht man von Parametern.

Frage 44: Gib ein Beispiel fur eine gewohnliche Differentialgleichung an!

2

y’=2x
Frage 45: Gib ein Beispiel fur eine partielle Differentialgleichung an!

66]1 6q2
— () +—(x,y)=0
ax( ») ax( »)

Frage 46: Von welcher Art ist die Differentialgleichung, die die Entladung eines
Kondensators tber einen Widerstand beschreibt?

dU-  Lg
W

ist eine gewohnliche Differentialgleichung da nur eine Variable (t) vorkommt.

Frage 47: Wie kann man ein System von gewdhnlichen Differentialgleichungen beliebiger
Ordnung in ein System von Differentialgleichungen erster Ordnung umwandeln? Gib ein
einfaches Beispiel dafiir an!

Jede gewohnliche Differentialgleichung n-ter Ordnung kann man durch Substitution in ein
System von n bzw. n+1 gewo6hnlichen Differentialgleichungen 1. Ordnung umwandeln. Dabei
spielt es keine Rolle, ob lineare oder nichtlineare Glieder vorliegen. Ist das System autonom,
also von der Zeit nicht explizit abhéngig, so betrdgt die Anzahl der entstandenen Gleichungen
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n, bei nichtautonomen, also von der Zeit explizit abhingigen Systemen sind es n+l
Gleichungen.

Bei der Substitution geht man so vor, dass der gesuchten Funktion selber (0. Ableitung) und
allen ihren Ableitungen bis zum Grad n-1, sowie im nichtautonomen Fall auch der Zeit eine
unabhingige Funktionsvariable zugeordnet bzw. gleichgesetzt wird. Diese werden nun in die
Ausgangsdifferentialgleichung eingesetzt. Hinzu kommen n-1 triviale
Differentialgleichungen, die darlegen, dass die unabhingigen Funktionen jeweils Ableitungen
voneinander sind. Im nichtautonomen Fall bildet die Erkenntnis, dass die zeitliche Ableitung
der Zeit 1 ist, die weitere triviale Differentialgleichung. Am Beispiel in einem kommenden
Abschnitt wird derartige Substitution dargelegt.

Frage 48: Wie wird in der Systemtheorie ein Differentialsystem in der so genannten
»Normalform* angeschrieben?

x’(t) = Ax(t) + Bu(t) (Zustandsgleichung)

y(t) = Cx(t) (Outputgleichung)
Frage 49: Diskutiere die Rolle der Zustandsgleichung eines linearen Differentialsystems
(A,B,C)!

x’(t) = Ax(t) + Bu(t) (Zustandsgleichung)
Durch die Zustandsgleichung geht das System in einen anderen Zustand (=der Folgezustand
x’) iiber. Daher entspricht sie dem Systemtyp Generator.

Zum erreichen des Folgezustands wird ein aktueller Zustand x benotigt (der mit der Matrix A
multipliziert wird) und eine Eingabe u (die mit der Matrix B multipliziert wird).

Frage 50: Diskutiere die Rolle der Outputgleichung eines linearen Differentialsystems
(A,B,C)!

y(t) = Cx(t) (Outputgleichung)

Die Outputgleichung eines linearen Differentialsystems gibt den Output des Systems (das sich
im Zustand x befindet) zum Zeitpunkt t an.

Frage 51: Gib die Formel an, mit der man aus dem Input und Anfangszustand eines
Differentialsystems (A,B,C) den Output berechnen kann!

t
y(t)=Ce™ x(0) + ICe(’_ MBu(r)dr
0

Frage 52: Wie ist die Matrix-Exponentialfunktion definiert?

Fiir jede quadratische Matrix A kann die so genannte zugehorige Matrix-Exponentialfunktion
t —> " definiert werden durch die ,,laylorreihe®:
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0 Ax)i
eAx = (
275
Frage 53: Was versteht man unter der Null-Zustandsantwort und der Null-Inputantwort
eines Differentialsystems (A,B,C)?

Null-Zustandsantwort und Null-Inputantwort sind Sonderfélle der Outputgleichung:

t
y(t)=Ce™ x(0)+ jce“— MBu(r)dr

N\ ) O _
Y ~

Entweder fillt dieser oder dieser Teil weg.

Die Null-Zustandsantwort ist der Teil der Losung, wenn der Anfangszustand x(0) gleich 0 ist:
y(t)= .[Ce(” MBu(r)dr
0

Die Null-Inputantwort ist der Teil der Losung, wenn die Inputfunktion u(t) gleich 0 ist:
y(t)=Ce" x(0)

Frage 54: Wie ist die Faltung zweier Funktionen definiert?

Seien g und u Funktionen in IR dann ist das Faltungsprodukt g*u folgendermallen definiert:

(g*u)) = j g(t—7)u(r)dr (= Faltungsintegral)

Frage 55: Wie kann man die Input-Output-Beziehung eines (A,B,C)-Systems mit Hilfe der
Faltung darstellen?
y=Cx
y(t) = Ce"x(0)+ [ Ce" " Bu(r)dr
- J(: —

e(t) H(t-1)

y(t) =e(t)x(0)+ jh(t —-Tu(r)dr

y=e-x(0)+h*u

Frage 56: Was versteht man unter der Impulsantwort eines (A,B,C)-Systems?
Die Impulsantwort ist ein Teil der Outputgleichung des Systems:
t
(1) = Ce" x(0) + | Ce" ™" Bu(r)dr
fe

h(t—7)...Impulsantwort
= h(t—71)=Ce" ™"
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u=0=>y,=h*0=y,=90
0 ... Dirac-Impuls

Interpretation:
Wenn in einem System ein Impuls ausgesendet wird, so kommt die Impulsantwort

h(t—7)=Ce" " zuriick. Klopft man zum Beispiel gegen einen Gegenstand, so kommt die

Impulsantwort als Schallwellen zuriick zu unserem Ohr. Bei niederfrequenten
Impulsantworten kann man diese oft auch spiiren (Explosion etc.).

Frage 57: Wie ist die Laplace-Transformation definiert? (wurde nicht vorgetragen)

Frage 58: Erklare anhand einer Tabelle die Bedeutung der Laplace-Transformation fur
einzelne Operationen und Funktionen. (wurde nicht vorgetragen)

Frage 59: Gib in prinzipieller Weise mit einem Beispiel an, wie eine gewodhnliche
Differentialgleichung mittels Laplace-Transformation geldst wird. (wurde nicht
vorgetragen)

Frage 60: Was versteht man wunter der Pol-Nullstellen-Darstellung der
Ubertragungsfunktion?

Ubertragungsfunktion:
H(s)=C(sI-A)'B

Skalarer Input: m=1
Skalarer Output: p=1

(s=5)(s=5,)..(s=5,)

H(s)=b (Pol-Nullstellen-Darstellung)
(s—p)(s—p,)..(s—p,)

S1, 82, +.. » Sm Nullstellen (weil wenn man sie ins Polynom einsetzt wird ein Fator 0)

Pi> P2 --+ » Pn Pole (Funktion hat ein Maximum)

Frage 61: Auf welchen algebraischen Prinzipien beruhen die Zerlegung einer
Ubertragungsfunktion in die Kaskadenform und in die Parallelform.

Auf der Partialbruch-Zerlegung (bin mir aber nicht ganz sicher...).

Frage 62: Was versteht man unter den Zustandsvariablen eines (A,B,C)-Systems?
Die Zustandsvariable x(t) beschreibt den Zustand des (A,B,C)-Systems zu einem bestimmten

Zeitpunkt t. Der Zustand ist eine GroBe, die die Vergangenheit eines Systems in dem Mafle
beschreibt, wie es flir die Berechnung der Zukunft notwendig ist.

Frage 63: Was versteht man unter einer Zustandstrajektorie eines (A,B,C)-Systems?

o(t,qo,u)=q ist die Zustandstrajektorie, die zu qo und u gehort
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Sie stellt die Folge von Zustdnden eines Systems dar, die sich aus einem Anfangszustand qq
zu einem Zeitpunkt t und der Eingabe u berechnen ldsst.
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Ich habe derzeit die Fragen 110,111 und 112 noch nicht ausgearbeitet, da mir zwar so ca. klar ist was ein dynamisches
System ist, des oba net reicht, dasi de frogn gscheid beauntwortn kaun. | wir eich am montog nuamoi kuaz frogn obsir do
wos genaueres wists und sunst frog i den affenzeller kuaz amoi.

Frage 102: Was versteht man im Rahmen von STIPS unter einer Systemtransformation?
STIPS ... Systemtheorie Instrumented Problem Solving

Grundsétzlich lauft der Problemlsungsprozess bel der STIPS folgendermalien ab: Ein
Modell ist in einem bestimmten Systemtyp gegeben (z.B.: Black Box). Im Rahmen der
STIPS wird dann versucht durch geeignete Systemtransformationen das Modell in
einen Systemtyp (z.B.: Algorithmus) zu transformieren der fir die gestellte Aufgabe
mehr Sinn macht als der urspriingliche (der sich z.B.: leichter optimieren |&s<t,...)

Die Pfeile stellen Transformationen zwischen den Systemen
dar.

=)

Frage 103: Wieist eine STIPS Maschine definiert?
Die STIPS Maschine ist eine Sammlung von Systemtypen und einer Menge von
zugehdrigen Transformationen. STIPS.M ist ein Framework, das dem Benutzer
ermoglichen soll, spezielle Probleml dsungsal gorithmen selbst mdglichst einfach
entwickeln zu konnen.
Die Stips.M ist e ne Zustandsmaschine zum Entwerfen von Algorithmen mittels des
Systemtheorie — Instrumentariums. Die STIPS.M ermoglicht es von einem
Anfangszustand S(0) aus durch gezieltes anwenden von Systemtransformationen in
einen Zustand S(n) zu gelangen, der dann der in der Spezifikation verlangten
»Losung* entsprechen sollte.

Frage 104: Welchen Zweck verfolgt man mit dem Konzept ,, STIPS Maschine" ?
Siehe dazu auch Frage 103.
Man versucht in den einzelnen Phasen des Probleml 6sens einen Bezug der einzelnen
erreichten Zwischenergebnisse zu entsprechenden Modellvorstellungen der
einzurichtenden oder zu untersuchenden Wirklichkeit (reales System) herzustellen.
Die Problemldsung wird dabei zumeist nicht durch das Anwenden einer einzelnen
Methode, sondern durch Verkettung mehrerer Methoden erreicht. Fur die Auswahl der
geeigneten Methode ist Wissen im jewelligen Fachgebiet mal3geblich.

Frage 105: Erklére den Begriff ,, Systemalgorithmus*, wie er im Rahmen von STIPS
verwendet wird.
Unter einem Systemal gorithmus versteht man eine Abfolge von Transformationen.
Seine Daten sind Modelle.
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Frage 106: Skizziere ein konkretes Beispiel fir einen Systemalgorithmus.

Die Abfolge von Transformationen ist hier zuerst eine Kalmanzerlegung, gefolgt von der
Reduzierung des Modells auf den steuerbar beobachtbaren Teil. Aus diesem Teil wird dann
zu guter letzt die Ubertragungsfunktion H(S) berechnet.

Frage 107: Gib 5 konkrete Beispiele (dem Namen nach) fur Systemspezifikationen (zu
(A,B,C) gehdrig) an und gib an, zu welchem allgemeinen Systemtyp sie gehdren.

x(t) =x(0) + e " u(t )dt
0

Normalform des Differential systems > Generator

Petrinetz > Generator

Serien/ Parallelschaltung - Netzwerk

Einfaches Blockschaltbild (nur mit Input & Output & Anfangszustand) - Black Box
Differentialgleichung - Dynamisches System

Frage 108: Gib 5 konkrete Beispiele (dem Namen nach) fur Systemtransformationen (zu
(A,B,C) gehorig) an und ordne sie dem Typ nach den allgemeinen Systemtransformationen
2u.
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Frage 109: Bei welchen Problemstellungen kann man CAST.FSM einsetzen?
CAST.FSM ist eine Implementierung der STIPS — Maschine. Das heil3t CAST.FSM
stellt systemtheoretische Methoden zum arbeiten mit FSM’s zur Verfuigung. (z.B.:
Parallelzerlegung, Serienzerlegung, Verband berechnen, berechnen der
Kongruenzrelation,...)

Dem Konzept der STIPS.M folgend sind diese Methoden al's Systemtransformationen
realisiert.

Frage 110: Erklarein prinzipieller Weise den Begriff ,, Allgemeines Dynamisches System”.

Frage 111: Gib ein Beispiel fur ein konkretes dynamisches System an.

Frage 112: Welche wichtige Eigenschaft wird von der globalen
Zustandstiberfihrungsfunktion verlangt?



Fragenkatalog Systemtheorie 1
(Stefan Baumgartner, Joachim Dornauer, Robert Fiihricht, Stefan Gusenbauer, Andreas Kothmeier, Stefan Thumfart)

Frage 113: Was versteht man unter Kybernetik (im Sinne von Norbert Wiener)?
Die Kybernetik befasst sich mit den mathematischen und logischen Konzepten, um
intelligentes Verhaten zu modellieren. Die Kybernetik ist die Erforschung von
Kommunikations- und Steuerungssystemen in lebenden Organismen, Maschinen und
Organisationen. Begrinder der Kybernetik ist Norbert Wiener. (1948)
Sie entstand etwa zur gleichen Zeit wie die Systemtheorie. Seitdem sind beide Teil der
Informatikausbildung an européischen Universitéten.

Frage 114: Diskutiere den Unterschied zwischen den Gebieten Kybernetik, Operations

Research, Systemtheorie, Informationstheorie, Systentechnik, Spieltheorie.
Informationstheorie ist eine math. Theorie aus dem Bereich
Wahrscheinlichkeltstheorie und Statistik die auf Claude Shannon zuriickgeht. Sie
beschéftigt sich mit Begriffen wie Information, Entropie, Kryptographie,...

Operations Research ist ein Teilgebiet der angewandten Mathematik, das sich mit
dem Optimieren bestimmter Prozesse oder Verfahren beschéftigt. Es findet sowohl im
Ingenieurwissenschaften, a's auch in den Wirtschaftswissenschaften (v. a. der BWL)
Anwendung, daher auch oft Unternehmensforschung

Kybernetik s. Frage 113
Systemtheories. Frage 1

Systemtechnik beschéftigt sich &hnlich wie die Systemtheorie mit technischen
Systermen und versucht Methoden zu entwickeln um technische Systeme besser
betrachten und gegebenenfalls optimieren zu kdnnen. Ist im Vergleich zur
Systemtheorie eher mehr technikorientiert.

Spidtheorie ist ein Tellgebiet der Mathematik. Im engeren Sinne sucht die
Spieltheorie nach optimalen Strategien bei Spielen. Wissenschaftlich ausgedrickt ist
sie eine Theorie zur Analyse und Lsung strategischer Optimierungsprobleme unter
dem Minmax-Algorithmus.

Neben der abstrakten und theoretischen Behandlung von Strategiespielen hat die
Spieltheorie auch Anwendungen in den Wirtschaftswissenschaften. Dabel wird z.B.
die Marktwirtschaft als ein 'Spiel’ angesehen, in dem die Handel spartner als'Spieler’
einen hochstmoglichen Gewinn zu erwirtschaften suchen.
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Frage 115: Was versteht man unter dem allgemeinen Regelungsproblem?

Grundsétzlich versteht man unter dem allgemenen Regelungsproblem folgende
Problemstellung: Gegeben ist eine Regelstrecke (z.B.: ein technisches System, Prozess) die
optimiert werden soll. (hinsichtlich Wirkungsgrad, Gewinn,...) Dazu wird ein Regler
eingeftihrt um das Verhaten der Regel strecke entsprechend zu optimieren.

Einflud
Steuerung Techn. System g SAel:‘tgr
— P> Prozess
A s
Steuerung mit T l
Regler >
Regler

Frage 116: Gib an einem konkreten technischen System einen Regel ungsmechnaismus an und
zeichne ein Blockschaltbild daf r.

I bin ma net wirklich sicha ob des so gmand woawiai des jetzt gmocht hob. Wons kritik gibt bitte einfoch kuaz a mail
schicken.

Ich habe a's ,, konkretes technisches Systent' das Antiblockiersystem (ABS) gewéhlt. In
diesem Fall regelt der Regler die Bremskraft die auf das Rad wirken soll um das Blockieren
des Rades zu vermeiden.

Optimale Bremswirkung soll

erreicht werden.
Bremspedal Techn. System /
| g

(Bremse+ Sensor am

>
wn

Bremskraft Drehgeschwindigkeit
regulierer des Rades

Regler




