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Dagens program 

 

• Tillståndsmodeller (repetition) 

– Linjärisering 

– 𝐺 𝑠 ↔ tillståndsmodell  

– Poler från tillståndsmodell (tavlan) 

 

• Lösning av tillståndsekvation (tavlan) 

 

• Styrbarhet och observerbarhet (tavlan) 

 

 

 

 

 



Tillståndsmodeller 

• Linjär tillståndsbeskrivning 

 

 

 

 

• Vektorn                             kallas systemets tillstånd 

 

 

• 𝑥(0) innehåller precis den information som behövs för att 

räkna ut 𝑦 𝑡 , 𝑡 > 0, givet 𝑢 𝑡 , 𝑡 > 0. (Se lösning av 

tillståndsekvation idag.) 

 

 

 

 



Linjärisering 

Givet olinjär modell 

 

1. Finn stationär punkt (𝑥0, 𝑢0):    

 

 

2. För små avvikelser Δ𝑥, Δ𝑢 från stationär punkt gäller 

Taylorutvecklingen 

 

 

3. Motsvaranade approximation för 𝑦   

 



𝑮 𝒔 ↔ Tillståndsbeskrivning 

• 𝐺 𝑠 →Tillståndsbeskrivning 

• Metod 1: 𝑥1 = 𝑦, 𝑥2 = 𝑦 , … , 𝑥𝑛 = 𝑦(𝑛−1) 

• Metod 2: Diagonalform 

• Metod 3: Observerbar kanonisk form 

• Metod 4: Styrbar kanonisk form 

 

• Tillståndsbeskrivning → 𝐺 𝑠  

• 𝐺 𝑠 = 𝐶 𝑠𝐼 − 𝐴 −1𝐵 + 𝐷 



Fördelar med tillståndsmodeller  

• Naturligt vid modellbygge, tillstånd har ofta fysikalisk 
betydelse 

 

• Ger fullständig förklaring till pol-nollställeförkortningar och 
intern stabilitet 

 

• Lämpligt vid datorsimulering och optimering 

 

• Återkoppling med flera mätsignaler på systematiskt sätt 

 

• System med flera in- och utsignaler behandlas på samma 
sätt 

 

 



Dagens program 

 

• Tillståndsmodeller (repetition) 

– Linjärisering 

– 𝐺 𝑠 ↔ tillståndsmodell  

– Poler från tillståndsmodell (tavlan) 

 

• Lösning av tillståndsekvation (tavlan) 

 

• Styrbarhet och observerbarhet (tavlan) 
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