Problema. Sa se calculeze un compensator stabilizator pentru sistemul descris de:
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Sa se calculeze:

a) FastfelincatZ(A+ BF) = Ageeeevevveceennnn, 4p
b) Estimatorul Kalman alocat pentru A,............ 3p
c) Compensatorul stabilizator...........ccceecvveeennenn. 2p
Oficiu............ 1p
Total............. 10p
Rezolvare:

a) Calculez matricea de controlabilitate:
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b) L astfelincata(A4 + LC) = A,.

Facem algoritmul de alocare pentru 4; = AT sib; = CT.
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