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OSSERVABLITA



ESERCIZIO ,

i = Ax + Bu A =[ = 2 2]B = [i)

1) DIRE Se Il Sistema almen

STABILIZZABILE AL VARARE DI A

R = [ B AB)

B = [, ) AB = [ 2)( ;] = [2)

i = [pi)
det (R) = 0 =D Non RaggiunGiBile

-

=D Se = non possmo

A SSEGNARE 4 ACOVALORI

DI A + BK

=* SE CEGLIEndo Opportonamente

K RIUSCAMO COMUnque Ad

AVERE AUTOVALORI A .
S.

= STABILIZZABILE



A + Bk = j =2 ) + [p)[k 13 :
i
· [= ) + 50 ) :

i EnI
x(A + Bk) = 2 - x ,

2 + kz)

2 + k220 = kzz - 2

= 1-2 permette Di

STABILIZZARE IL SISTEMA

QUANDO x>0

( (A) = 2 - 4 , 2)
if

AUTOVALORE NON MODIFICABLE DA

UN A legge di Controll u=X



GRAFICIENTE :

X . EVOLVE

- INDIPENDENTEMENTE

I =-x Da U E X2

=
- xi + 2xz + u

X

↓
U DX2

Es : y
= x2 = posso Verificare

CI SANo CANCELLAZON

SX1 =
-

xX I
= X, = 0

stz =
-x + 2x2 + u

(s - 2) X = u = G(s) =
j
-
2

E
NELL F. D.T . NON

APPARE 12 POLO

NON Raggiungible
-



ESERCIZLO 2

S
x(t + 1) = A x (t)

A = [ ?1 &
y(t) = Cx(t)

c = [01]

1) progettare un observatore

DELLO Sto CHE ESAURISCA

I TRANSITORI IN TEMPO FINITO

= TOTTI Gli Autovalori Di

A +LC
DEVONO ESSERE In ZERO

=D I 5) stema deve essere

Completamente Observabile

PER POTERE ASSEGNARE <11
AGLOVALRI

=> L'Osservatore Sara

* (t+ 1) = A (t) + L(CI(t) - y(t)

x = [
?
?;)cx = 50i] I

i
=

- 11]



I

o = (c) = 1 :saI
det(0) = 1 0 =D observable

=> CALLOW A + LC

=jetoeai

2.. it
I
tr (A + (c) = 0

=D I
2 + 1 + 1) = 0

det (A +(C) = 0 2(1 + (2) + 1 + 1, = 0

12 = - 3

=>
2( - 2) + + l = 0 =+ = 3

= 2 = [ 3)



ESERCIZIO 3

x(t + 1) = Ax(t) + Br(t)

2 - 1

A = ↑
- 13
I B = [0)

1)Studiare La Raggiungibilita
DEL SISTEMA

R = [ B AB]

AB = [ ? )(b) = [ =2)

R = 10 =

= )
det (R) = - 1 + 0 => SISTEMA

RAGGIUNGIBILE



27 PROGETTARE UNA LEGGE DI

CONTROLLO u = K X

PER AVERE DEL TRANSITORI CHE

ESAURISCON IN UN TEMPO FINTO

tr(A + Bk) =0
= S det (A + Bk) =0

A + 3k = [2 ,
j) + [0)[k

jctk-ty
tr(A + Bk) = 5 + k = 0 =+ k1 = -5

det (A +B) = 3(2 + k, ) 1 + kz = 0

= 3) - 3) - 1 + kz = 0

=Dkz = 10

k =I - 5 10]



ESERCIZIO 4

x = A x A = [ -3 , I
g = c x

c = [01)

1) DiDE SE E
I

Possibile Ricostruire

AsIntOticamente Lo stato E

CON QUALE - EMPO DI RISPOSTA

↑ ↑
I

I
0 = (h) Ac = tois,

to is

↑0 = % ; ) = det (0) =0

=> No Completament

Osservable

= = Ax + L((Y - y)

=> Verifico Se +LC pud

AVERE AUTOVALORI Stabili



A + x = [=; ) + (e) 50 15 =

i j - , )
x(A + (c) = ( - 2 ,

1 + (2)
A

J (p (2 - 1
A

.
S.

5
-

2+ = + Sen

·E &

S
-

ATr

i
↑ D Iz

-I

= NON A .
S. se 127-1

-

= = NON - TR



=2

#

-1 - 1 2 = 2 = 1* = - 3



ESERCIZIO 5

S
x = Ax + Bu A = ( = 2 -) B = (i)
y = CX

c = [01)

1)Studiare la Stabilita

E tr(A) 20 - 3 20 of

det (A) >0 - 4 - 8 = -10 20 = instabile

2) Progettare un regolatore Stabilizzante

DEL SISTEMA E FARE In MODO CHE

TR 25

D L'Informazione DELLO Sto

NON El totta disponible

= zLNE 1 : v = Ky = kX2

= OPECONE 2 : u = k =

E x = Ax + Br +
L((X - y)



W Y
1)

⑳
D S

I
D

k

-

X U Y

2)
-> K DO-D S D

↑
-

OSS. 2

=> VERIFICO CHE (A + BK) E (A+ LC)

ABBANO ATTOVALORI TUTTI A SX

DI-1 PER SODISFARE I

VICOLO SUL TEMPO Di ASSESTAMENTO

A + B

=
In e



=> SceGlamo Di soddisfare al luite

L RICHIE Sta

=D ALTOVALORI REAL E CONCIDENTI

IN - 1

tr(A + BK) = 2 = - 4 + 1 + kz = kz = 1

E det(A + BR) = 1 = -2(1+ ky) + 2( -3 + k) = 1

=Dkz = 1

- 8 - 6 + 2k = 1
=x k

, = 1

=> k = [E 1

A + x = j ) + jej)50 =

i

j --2 I



E
tr(A + (c) = 2 =

- 4 + 1 + ly =+ b = 1

det (A +L() = 1 =
- h(1 + (2) + 32 + l) = 1

lz = 1

- 8 - 6 + 31 = 1 =+ 3 = 1 + 8 + 6

= 3h = 13

=D l = 5

= c = j
,

)



OPELONE 1
A === ) B = (i)↑
c = [01)

u = ky = kx2

x = Ax + Bu = Ax + BkCy

= A = A + BKC =

i

= F +[ =

!

it / + 18 i) :
i
· j= I



PCA) = x + (3 - k)) + ( - 4 - 4k - 6)

p(A) = x + (3 - k(x + ( 10 - 4k

E 3
- k > 0 =D k (3

= kc - to
- 10-410 D k < -

10

T

x
z
=

-31 t (3-k + 20+

x = E = K + 49

-

> 0 k

(100 - 4 . 4920)

=D POLI REALI



still

,

~ D

- 1 -------- K

j

~
In questo esEmplo

=7 7 k AutoVALORI
HANNO TUTTI PARTE

REALE 2 I

⑳ NON POSSON

ESSERE ASSENATI

ARBITRARMENTE


