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Föreläsning 8:  
Styrbarhet och observerbarhet 

 

TexPoint fonts used in EMF.  
Read the TexPoint manual before you delete this box.: AAAA 



Kursinformation 
• Lab 3: Anmälningslistor ligger fortfarande ute på 

kurshemsidan. Ingen partner för Lab 3? Kolla 
och skriv upp dig på lista eller maila mig 
(hsan@kth.se) 

 

• Övningsfrågor till Lab 2 finns tillgängliga i BILDA 

• Tentaanmälan via ”Mina sidor”. Stänger 2 veckor 
för tentan. 

 

 

 

mailto:hsan@kth.se


Innehåll 

• Tillståndsmodeller (repetition) 

– Definition 

– G(s) $ tillståndsmodell 

– Poler från tillståndsmodell 

• Lösning av tillståndsekvation 

• Styrbarhet och observerbarhet 

• (Tillståndsåterkoppling) 



Fördelar med tillståndsmodeller 



Tillståndsmodeller 

Jämför med faltningsformeln: 



Från högre ordnings differentialekvation till 
tillståndsmodell 

(Glad & Ljung sid. 150-151) 

Given modell: 

 

Inför tillstånd: 

 

 

Jämför med modell: 

 

 

Tillståndsmodell: 

 

 
 



Linjärisering 

(Jacobianer) 



G(s) $ Tillståndsmodell 

(Partialbråksuppdelning) 

(Enklast. Bara om G(s) inte har s i täljaren.) 

Föreläsning 7 slutade här 



Exempel: Tillståndsmodell! G(s) 
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Givet: 
(Från ex. metod 1) 
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Testa vad som händer med tillståndsmodell från ex. metod 2  



Styrbarhet och observerbarhet 


