
Sistema duale: raggiungibilità e controllabilità
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Dualità: forma di Kalman di raggiungibilità/osservabilità
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Forma di Kalman di osservabilità
(F22, 0) sottosistema non osservabile
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Stimatori ad anello aperto

note

�:
x(t + 1) = Fx(t) + Gu(t)
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stimatore ad anello aperto
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Stimatori ad anello chiuso

note
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ŷ(t)= x̂(t)

stimatore ad anello chiuso
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Esempio
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Costruire, se esiste, uno stimatore dead-beat dello stato del sistema.
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