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Föreläsning 9:  
Tillståndsåterkoppling och observerare 

 



Innehåll 
• Lösning av tillståndsekvation (repetition) 
• Styrbarhet och observerbarhet (repetition) 
• Tillståndsåterkoppling 
• Observerare 
 
Optimering av kvadratiska kriterier, Glad & Ljung 

kapitel 9.3 ingår ej. Se fortsättningskurser i 
reglerteknik. 



Tillståndsmodeller 

Lösningsformel: 

eAt = Exponentialmatris. Generalisering av ”vanlig” exponentialfunktion. 



Styrbarhet 

 
 
 
 
 
 
 
De styrbara tillstånden ligger i kolonnrummet till S 



Observerbarhet 



Exempel från Fö. 8 
 
 
 
 
 
 
 
x2 icke styrbar 
x3 icke observerbar 



Exempel illustrerat med vattentankar 

Endast x1 syns i överföringsfunktionen från u till y! 
x2 påverkas ej av u 
x3 syns ej i y 



Minimala tillståndsmodeller 

• Förkortningar av poler och nollställen i G(s) 
beror på icke-observerbara eller icke-styrbara 
tillstånd. 

• Minimala tillståndsmodeller: Alla tillstånd 
styrbara och observerbara 

–  det(S) ≠ 0 och det(O) ≠ 0 

• G(s) ger en yttre beskrivning av systemet 
• Tillståndsmodellen ger en inre beskrivning av 

systemet 
 



Dagens program 



Var ska polerna placeras? 
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