
Nemlineáris és Robusztus Irányítások 
(BMEVIIIMA10) – vizsgakérdések 

Normák és terek 
1. Definiálja a norma fogalmát és tulajdonságait! 

2. Hogyan definiálhatók pL és az L  terek? 

3. Mit értünk indukált norma alatt? 

4. Tekintse a véges dimenziós euklideszi vektorterek között lineáris leképezések halmazát. Mi a 

kapcsolat az indukált norma és a szinguláris érték felbontás között? 

5. Definiálja a Hilbert-tér fogalmát és soroljon fel rá példákat! 

6. Definiálja a 2H  és H  tereket. 

7. Hogyan számítható a 2H  norma egy q
2

p
2 LL:)s(G   átviteli mátrix esetében? 

8. Hogyan számítható a H  norma egy q
2

p
2 LL:)s(G   átviteli mátrix esetében? Hogyan 

működik a felezési algoritmus? 

9. Hogyan magyarázható szemléletesen a H  norma egy q
2

p
2 LL:)s(G   átviteli mátrix esetében? 

10. Mi a kapcsolat egy q
2

p
2 LL:)s(G   átviteli mátrix frekvenciafüggő SVD felbontása és H  

normája között? 

11. Milyen Matlab támogatást ismer a normák számítására? 

Belső stabilitás, performanica 
12. Adott egy K átviteli függvényű MIMO szabályozó és egy P átviteli függvényű szakasz. Adja 

meg a hagyományos szabályozási kör hatásvázlatát és a belső stabilitás vizsgálatához használt 

hatásvázlatot! 

13. Mit értünk egy visszacsatolt szabályozási struktúra jól meghatározottságán? 

14. Mit értünk egy visszacsatolt struktúra belső stabilitásán? 

15. Adott egy K átviteli függvényű MIMO szabályozóból és egy P átviteli függvényű szakaszból 

felépített szabályozási kör. Definiálja a bemeneti és kimeneti hurokátviteli mátrixokat, a be- 

és kimeneti érzékenységi mátrixokat, komplementer érzékenységi mátrixokat! 

16. Milyen tulajdonságokkal kell rendelkeznie (a szinguláris értékeket tekintve) egy MIMO 

szabályozási kör egyes átviteli mátrixainak, ha kedvező zavarelnyomási tulajdonságot 

kívánunk elérni? A következtetéseket igazolja! 

17. Milyen tulajdonságokkal kell rendelkeznie (a szinguláris értékeket tekintve) egy MIMO 

szabályozási kör egyes átviteli mátrixainak, ha kedvező zajelnyomási tulajdonságot kívánunk 

elérni? A következtetéseket igazolja! 

18. Milyen tulajdonságokkal kell rendelkeznie (a szinguláris értékeket tekintve) egy MIMO 

szabályozási kör egyes átviteli mátrixainak, ha kedvező robusztus stabilitási tulajdonságot 

kívánunk elérni? A következtetéseket igazolja! 

19. Milyen tulajdonságokkal kell rendelkeznie (a szinguláris értékeket tekintve) egy MIMO 

szabályozási kör egyes átviteli mátrixainak, ha nem kívánunk túl nagy beavatkozó jeleket 

megfigyelni a szabályozó kimenetén? A következtetéseket igazolja! 

20. Fogalmazza meg és illusztrálja a loop-shaping (hurokformálási) problémát. Honnan erednek 

az előírások az alacsony és honnan a magas frekvencia tartományban? 

21. Mutasson 2H  és H  normákra alapuló költségfüggvényeket a szabályozási kör 

performanciájának biztosításához! 



Bizonytalanságok és kis erősítések tétele 
22. Definiálja és magyarázza meg a modellbizonytalanság fogalmát! 

23. Mit nevezünk strukturálatlan és koncentrált bizonytalanságnak? 

24. Definiálja és illusztrálja az additív és a multiplikatív bizonytalanság fogalmát! 

25. Definiálja a néveleges stabilitás, a robusztus stabilitás, a névleges performancia és a robusztus 

performancia fogalmakat! 

26. Mondja ki és bizonyítsa be a kis erősítések tételét! 

27. Fogalmazza meg az optimális és a szuboptimális H  irányítási problémát! 

LFT és ARE 
28. Mi az a lineáris törtfüggvény? 

29. Definiálja és illusztrálja az alsó és felső lineáris törtfüggvény fogalmát! 

30. Alakítsa át az alábbi struktúrát alsó LFT-vé: 
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31. Definiálja a Redheffer-csillag szozatot! 

32. Adja meg az Algebrai Ricatti-Egyenlet általános alakját! 

33. Mit értünk egy ARE stabil megoldásán és milyen feltételeknek kell teljesülnie, hogy az 

létezzen? 

34. Mit értünk a Ric leképezésen? 

35. Milyen tulajdonságai vannak az ARE-hoz rendelt Hamilton-mátrixnak? 

Nemlináris rendszerek – alapfogalmak 
36. Adja meg a sodrásos és sodrásmentes nemlineáris rendszerosztályok definícióját! 

37. Definiálja a Lie-deriválást és a Lie-zárójelet! 

38. Mi az a disztribúció és mit jelent, ha egy disztribúció involutív? Hogyan kapható meg egy 

disztribúció involutív zárása? 

39. Mit értünk az alatt, hogy egy disztribúció egy vektormezőre nézve invariáns? 

40. Mi az a vektormező és milyen tulajdonságai vannak a vektormezőhöz tartozó folyamnak? 

41. Mondja ki és bizonyítsa be Frobenius tételét! 

Nemlineáris rendszerek analízise 
42. Tekintse a  

 𝑥̇ = 𝑓(𝑥) + 𝑔(𝑥)𝑢 (1) 

Hogyan kapható meg az a koordináta-transzformáció, amely (1)-et háromszög alakra hozza? 

Hogyan interpretálható a háromszög alak? 

43. Tekintse az (1) egyenlettel adott dinamikus rendszert és egy  

 )(xhy   (2) 



kimenetet! Definiálja (2) relatív fokszámát! Milyen intervallumban változhat a relatív 

fokszám? Hogyan kapható meg a relatív fokszám lineáris rendszer esetén az 

állapotegyenletből vagy az átviteli függvényből? 

44. Tekintse az (1) egyenlettel adott dinamikus rendszert és a (2) egyenlettel adott kimenetet. 

Adja meg azt a koordináta-transzformációt, amely szerint felírva (1) dinamikát pontosan a 

kimenet relatív fokszámának megfelelő darab integrátorból álló sor jelenik meg! Adja meg a 

teljes transzformált rendszer dinamikus egyenletét! 

45. Tekintse az (1) egyenlettel adott dinamikus rendszert és a (2) egyenlettel adott kimenetet. 

Definiálja a (2) kimenethez tartozó zérus dinamikát! Hogyan kapható meg a zérus dinamika 

lineáris rendszer esetében, ha ismert a be- és a kimenet közötti átviteli függvény? 

46. Definiálja az egzakt linearizálás fogalmát a hozzá tartozó hatásvázlattal!  

47. Adja meg az (1) rendszer egzakt linearizálhatóságának feltételét és bizonyítsa be annak 

szükséges és elégséges voltát! 

48. Adja meg a relatív fokszám definícióját több bemenetű és több kimenetű rendszer esetén (a be 

és kimenetek száma megegyezik, a több=2 esetet tárgyalja)! 

49. Mi a szükséges és elégséges feltétele annak, hogy egy MIMO nemlineáris rendszer statikus 

állapotvisszacsatolással linearizálható legyen? Hogyan kapható meg a linearizáló 

visszacsatolás kifejezése, ha a feltétel teljesül? 

 






































































