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Vorlesung Systemtheorie und Regelungstechnik I (SR1)
Albert-Ludwigs-Universität Freiburg – Sommersemester 2026

Übungsblatt 9: Stabilität
Prof. Dr. Moritz Diehl, Leonard Fichtner

1. Beweisen Sie die Stabilität, Instabilität oder Grenzstabilität nach Lyapunov der folgenden Systeme in der Gleichgewichts-
lage xss = 0. (6 P.)
TIPP: Für jeden Eigenvektor vi und den zugehörigen Eigenwert λi gilt: A · vi = λi · vi.

(a) ẋ(t) =

[
0 1.0025
−1 −0.1

]
x(t)

(b) ẋ(t) =

[
0 1
−1 0

]
x(t)

(c) ẋ(t) =

[
0 1
0 0

]
x(t)

(d) ẋ(t) = x(t)− x(t)3

(e) ẋ(t) =

 1 −2 −5
0 −5 −2
2 0 −5

x(t)

(f) 2y(t) = ẏ(t) + 5ÿ(t) + 2
...
y (t)

Sind die folgenden Systeme BIBO-stabil? (2 P.)

2. (a) Ein System besitzt die Impulsantwort g(t) = 3
(2+t)2 .

(b) Ein System hat die Zustandsraumdarstellung ẋ(t) = −2x(t) + 3u(t), y(t) = 4x(t) + u(t) .
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