Esempio
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Controllabilita = raggiungibilita
Xc(t) = spazio controllabile al tempo t

— Xc = (massimo) spazio controllabile

Definizione: Un sistema ¥ a t.c. si dice (completamente) controllabile se Xc = R".
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Esercizio 1

— x(t+1) = Fx(t) + Gu(t), F= -

1. Si determini, se esiste, una G € R3 tale da rendere il sistema raggiungibile

2. Si determini, se esiste, una G € R tale da rendere il sistema controllabile
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Esercizio 2 [riadattato da Es. 2 tema d'esame 31 Agosto 2007

~1/2 -1/2 0 1
x(t) = Fx(t) + Gu(t), F= { -1 0 0] G= H
0 0 -1 0

1. Si determini se il sistema & raggiungibile.
2. Si determini, senza effettuare il calcolo, se esiste 0 meno un ingresso U(T),

7 € [0,1], che porta il sistema da x(0) =[001]" ax(1) =[eee!]".
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