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Föreläsning 8:  
Styrbarhet och observerbarhet 
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Kursinfo 

• Anmälan och förberedelse för Lab 2 och Lab 3 
(se föregående föreläsningar och hemsida för 
detaljer) 

 

• Tentaanmälan via ”Mina sidor”. Stänger 2 veckor 
före tentan. Tentan går 17 december kl. 9-14. 
Efteranmälan ej möjlig 

 

• Har tittat på/fått återkoppling på 
halvtidsutvärderingen från de flesta program 

 

 

 

 



Halvtidsutvärderingen –  
Några av era kommentarer 

• Flesta verkar i stort nöjda. Kul! 

• Ungefär hälften anser sig ligga i fas 

• Föreläsningar: repetition i början bra, start kl. 8 
ej bra, mindre teori, mer teori, engelska uttryck 

• Övningar: repetition bra, för mycket repetition 
ej bra, fler och enklare uppgifter, engelska går 
bra, blanda engelska och svenska dåligt 

[Reglerteknisk ordlista i lösningsmanual (länk)] 

• Lab 1: kul, fast lång 

• Övrigt: Svårt få överblick 

 

 

 

 

 

 

https://www.kth.se/social/upload/50abcbccf276540dded533e2/control_dictionary.pdf


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.) 

G(s) = C(sI¡A)¡1B+D = C
(sI ¡A)¤

det(sI ¡A)
B+D



Exempel: Tillståndsmodell! G(s) 
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Givet: 
(Från Ex. metod 1 i  
föreläsning 7) 
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Testa vad som händer med tillståndsmodell från Ex. metod 2  



Styrbarhet och observerbarhet 


