1.Adja meg az ¢ M iranyithatésdgi matrixot és a teljes
elérhetéseg/iranyithatdésag feltételét a Xy=(®, I, C, D) diszkrétideji
rendszer esetén. Mit értink reverzibilis rendszer alatt és az hogyan fligg
Ossze a teljes irdnyithatosaggal?

Yi=(®, T, C, D) diszkrét idejii rendszer
M=[l, ®r, ..., "I
ha rank Mg =n =dim x

(1)teljes elérhetdség sziikséges és elégséges feltétele
(2)teljes iranyithatosagnak elégséges feltétele, sziikséges is, ha 3®~1 (reverzibilis rendszer)

2. Fogalmazza meg a polusathelyezési feladatot allapot-visszacsatolas
esetén, és a megoldas meghatarozasara szolgalo Ackermann-képletet
Xq=(®, I', C, D) diszkrétideji SISO rendszert feltételezve. Adja meg a zart
rendszer hatasvazlatat az allapot-visszacsatolas és merheté allapot estén.

Polusathelyezési feladat:
Ui = —K.Xl'
p.(z) = det (zI — (A — BK))
SISO - Ackermann
K=(0... 0O)M 1o (P)
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3. Adja meg az alapjel miatti korrekciéhoz sziikséges N,,N, matrixok
szamitasi szabalyat a L=(®,I', C, D) diszkrétidejii rendszer esetén,
meretiket specialisan SISO rendszer esetén, és a zart rendszer
hatasvazlatat allapot-visszacsatolds és az alapjel miatti korrekcid
feltlintetésével.
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4. Adja meg az M, megfigyelhetéségi matrixot és a teljes
megfigyelhetéség/rekonstrualhatdésag feltételétX a  =(®, T, C, D)
diszkrétidejii rendszer esetén. Mit értiink reverzibilis rendszer alatt és az
hogyan fligg 6ssze a teljes rekonstrualhatdsaggal?

Mo megfigyelhetGségi matrix

C
CA

M, = rank Mo = n = dim x

CA'n_l
(teljes megfigyelhetoség sziikséges €s elégséges feltétele

(2)teljes rekonstrudlhatosagnak elégséges feltétele, sziikséges is, ha 3P~ (reverzibilis
rendszer)

5. Adja meg a diszkrétidejii teljes rendi aktualis megfigyel
allapotegyenletét és a benne szereplé matrixok megvalasztasat a X=(®, I,
C, D) diszkrétidejii rendszer esetén. Adja meg a megfigyelé valdsidejii
szempontbol kedvezé realizalasanak alakjat.

Aktualis allapot megfigyelo:

X, = Fx;>y + Gy; + Hu; 4
X, = x; — X, allapotbecslés hibaja
=>» ha X, - 0 asszimptotikus allapotmegfiygel6hdz jutunk, ha
F=®0-GCo
H= I'- GCI'
X, = Fy— stabil és gyors

0o (z) = det(zl — F) = det(zl — (P — GCD))
= G és F meghatarozhat6

@o(2)iM,
(@,C), o (T, 07Ty, ——5K,;, 6 =K} > F =d— GCd

Valos idejii megvalositasnal

X=®x "+ 6{y; — C(Px 2y + Tuy_q)} + Ty

X, aktualis megfigyeld (szdmitasa két mintavétel kozotti idoben is elvégezhetd)
X, = Px oy + Ty

£,= % +G(y)-Cx,



6. Adja meg a X4=(®, I', C, D) diszkrétidejii rendszer esetén a teljes rendii
aktualis megfigyelé tervezési feladat megoldasanak sémajat a dualitas elve
és az Ackermann-keplet felhasznalasaval.

¢p.(z) = det (zI — (A — BK))

(z);M¢,
(@,C), & (@7, d7cT), 222Nk 6 =K > F = ®— GCo

SISO rendszernél Ackermann-képlet
Ha G ismert — H=I"-GCT'

7. Adja meg a X4=(®, I', C, D) diszkrét idejii rendszer esetén az allapot-
visszacsatolas, alapjel miatti korrekcido és aktualis allapot-megfigyelé
egyuttes alkalmazasa esetén a zart rendszer hatasvazlatat.

Zart rendszer hatasvazlata:

DAC xX=A+B,
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8. Fogalmazza meg a X4~(®,I', C, D) diszkrét ideji rendszer esetén az
integratort is tartalmazd Aallapot-visszacsatolasi feladatot, adja meg a
tervezés lepeseit és rajzolja fel alkalmazasa esetén a zart rendszer
hatasvazlatat.

x = [ydt

Xpiv1 = X1 + TCx;
Bovitett allapotvaltozo:
= (")

(xi+1):[¢‘ O(xi)+[€]ui > X = 0%+ Ty

XLi+1 TC [11\X5;
Xi -
yi=1[c o] (x“-) > Vi = C%;

o Xi
w=—-Kx=—[K K] (xn) = —Kx; — Kjxp;
.(2) = det (zI — (® — T'K))

(5’1:) ©o(Z)iMc, 11 e

o Xi+1= Px; + I'y; o €
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9. Adja meg a X4y=(®,I', C, D) diszkrét idejii rendszer esetén a
terhelésbecslést (bemeneti zavaraskompenzalast) alkalmazo allapot
megfigyelé tervezési Iépéseit, a benne szereplé matrixok megvalasztasat és
az Ackermann-kepletre visszavezetheté feladat alakjat.

Terhelésbecslés:
A zavarést a szakasz bementére redukaltnak kepzeljik konstans zavarast feltételezve.

diyr = d;
%= (xlxDT xg=d

(;d)1+1 [CD F] ( ) + [1(;] u —> X = X+ Ty

yi=1c 0] (xd)i E— y; = C;
Az éllapot-visszacsatolas és az alapjel miatti korrekciot az eredeti, a megfigyel6t a bovitett
rendszerhez kell tervezni.
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10. Adja meg a X4=(®, I', C, D) diszkrét ideji rendszer esetén az allapot-
visszacsatolast, alapjel miatti korrekciot és terhelésbecslot alkalmazd
szabalyozO tervezési lépéseit, és a zart rendszer hatdsvazlatat egyuttes
alkalmazasukkor.

Az allapot-visszacsatolas és az alapjel miatti korrekciot az eredeti, a megfigyel6t a bovitett
rendszerhez kell tervezni.

(®,I,C) »»K (AV)
(®,7,C)»» (F,G,H) (AM)
(@,r,C) »»(N,, Ny) d
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