
Capitolul 7: Controlabilitatea ca Proprietate Structurală  
 

 

Definiţia 1: Un sistem  CBA ,,  (sau o pereche  BA, ) este controlabila dacă şi numai dacă: 

   nBAABBrg n 1...   (1) 

 

Propoziţia 1: Echivalenţa conservă controlabilitatea 

 

Demonstraţie: Fie  CBA ,,  şi  ^,ˆ,ˆˆ CtotcuBA  două sisteme echivalente, adica 

exista T nesing. astfel incat: 
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Dorim sa aratam ca: 

   rg R̂  = rgR   

 

Calculam: 

     BAABBTTBTTATBTATTBBABABR nnn
def

11111 ......ˆˆ...ˆˆˆˆ   De 

unde putem scrie direct că : 

 TRR ˆ  (3) 

 

Deoarece T nesingulara  rg R̂  = rgR  . 

 

 

Observatie: Matricea de controlabilitate se modifică prin echivalenta(  x^ = Tx) ca si B :  

 TRR ˆ  
 

Teorema 1: Teorema de descompunere controlabilă.  

Fie  CBA ,, . Atunci există un izomorfism nnRT   astfel încât: 
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cu  11, BA  controlabila de dimensiune maxima  rgRnc  ; 

 

Observaţie 1: Interpretarea noţiunii de controlabilitate. Fie T izomorfism din TDC. 
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 Dacă aplicăm schimbarea de coordonare din teorema de descompunere controlabilă, atunci: 
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adică: 
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Din relaţiile (8) deducem că există în sistem o stare parţială 2x  care nu este influenţată de 

comandă dar care afectează întreaga evoluţie. 

 

Observatia 2: Un sistem este echivalent intrare-ieşire cu partea sa controlabilă. 

 

Demonstraţie: Calculăm  T  
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Observaţie: Partea necontrolabilă nu se vede in intrare-ieşire (adică nu are nici o 

contribuţie pe ieşire) 

 

Lema 1: A-invarianţa lui R 

 RAR   (16) 

 

Demonstraţie: 
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            BAABBR n 1...Im   

 

Lema 2:  

   RB Im  

Demonstratie: 

       BBABAABBBAABBR nn Im...ImIm...Im 121    

 

 


