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Juhtimissüsteem pidevaja süsteemi näitel
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Vabaliikumise võrrandi karakteristlik polünoom
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Juhtimissüsteem diskreetaja süsteemi näitel
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Näide No.4  Pidevaja juhtimissüsteem: süntees, analüüs 
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Lahendus:

1)  Juhitavuse kontroll
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2)   Süntees – tagasisidemaatriksi K arvutus
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3)   Analüüs
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Näide No.5 Diskreetaja juhtimissüsteem: süntees, analüüs
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3)  Analüüs
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Jälgimissüsteem
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Jälgimissüsteem diskreetaja süsteemi näitel
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Näide No.6 Pidevaja jälgimissüsteem: süntees, analüüs
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Lahendus:

1. Jälgitavuse kontroll
Veenduge, et antud süsteem on täielikult jälgitav!?

2. Süntees- tagasisidemaatriksi L arvutus
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Kontroll:
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Kontrolliks kasutame veel piirväärtusteoreeme.
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Näide No.7 Diskreetaja jälgimissüsteem: süntees, analüüs
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Lahendus:
1. Jälgitavuse kontroll
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