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Föreläsning 7:  
Tillståndsbeskrivning 

 



Innehåll 
• Icke-minfassystem, robusthet och känslighet 

(repetition) 
• Tillståndsmodeller 

– Definition och exempel 
– G(s) $ tillståndsmodell 
– Poler från tillståndsmodell 



Amplitud- och fasmarginal (Fig. 5.3 
korrigerad!) 

Nyquistdiagram Bodediagram 



Icke-minfassystem 



Betydelse av nollställen för stegsvar 



Robusthet – Inverkan av modellfel 

Vår modell:   Riktigt system: 
 
Relativt modellfel: 
 
Från Nyquist: Slutna systemet stabilt om GC = FG/(1+FG) stabil och 
 
 
 

(störning) 

(mätbrus) 



Känslighet 



Gc och S 
• G och F från kompenseringsexempel (Fö. 6) 
• |Gc|+|S|¼ 1 



Mer allmän regulatorstruktur  
Möjlig lösning: Inför en extra frihetsgrad genom framkoppling Fr 



Utveckling av reglerteknik 

[Zhou et al., 1996] 

G(s) 
Frekvensanalys 
PID 
Kompensering 
Analog 

Reglerteknik FK 

Tillståndsmodeller 
Tillståndsåterkoppling 
Observerare 
Digital 
Optimal styrning 
 

Robust, adaptiv och prediktiv reglering 
m.m. 

Reglerteknik AK 



Fördelar med tillståndsmodeller 
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