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In questa lezione

> Esercizio 1: osservabilita e ricostruibilita

> Esercizio 2: stimatori e regolatori



Esercizio 1
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x(t+1) = Fx(t), F=01 0 |, a«a€eR
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y(t) = Hx(t), H=[1 1 0

1. Osservabilita, ricostruibilita e rivelabilita al variare di @ € R?

2. Spazi non osservabili Xyo(t), t > 1, al variare di « € R?
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Esercizio 1: soluzione

1. Sistema osservabile per a # % Sistema ricostruibile per o # %

Sistema rivelabile per ogni o € R.
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Esercizio 2
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x(t+ 1) = Fx(t) + Gu(t), F=10 -1 0|, G=|1
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1. Per quali uscite y;, y» esiste uno stimatore dead-beat?
2. Stimatore con errore di stima con modi solo convergenti o oscillatori usando y,?

3. Regolatore dead-beat usando la sola uscita y; 7
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Esercizio 2: soluzione

1. Esiste uno stimatore dead-beat solo per y;.
2. Lo stimatore richiesto non esiste.

3. Matrice di retroazione: K = [—% 3 O]. Guadagno dello stimatore: L =
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