Regelungs- und Systemtechnik 3 Sommer 2020

Beiblatt 3: Stabilisierbarkeits- und Detektierbarkeitskriterien

Der folgenden Sétze beziehen sich auf MIMO-LTI-Systeme

x(t) = Ax(t) + Bu(t), x(0) = xo
y(t) = Cx(t) + Du(t)

mit A € R™", B € R"™™, C € RP*" und D € RP*P.

Satz (Stabilisierbarkeitskriterien fiir zeitkontinuierliche MIMO-LTI-Systeme).

Die folgenden Aussagen sind einander dquivalent:
1. Das Paar (A, B) ist stabilisierbar.
2. Die Matrix (A—AI, B) hat (vollen) Rang n fiir alle A € C mit Re(A) > 0.

3. Sei A ein beliebiger Eigenwert von A mit Re(A) > 0. Jeder Linkseigenvektor v von A zum Eigenwert
A, d.h. v*A = v*A, etfiillt v*B # 0.

4. Fiir alle Eigenwerte der Dynamikmatrix Ay bzw. Ay des nicht-steuerbaren Teilsystems sind die Real-
teile negativ.

5. Es gibt eine Matrix F € R™*" so, daf$ die Matrix A + BF Hurwitz ist.

Satz (Detektierbarkeitskriterien fiir zeitkontinuierliche MIMO-LTI-Systeme).

Die folgenden Aussagen sind einander dquivalent:

1. Das Paar (C, A) ist detektierbar.

A—AI

2. Die Matrzx( C

> hat (vollen) Rang n fiir alle A € C mit Re(A) > 0.

3. Sei A ein beliebiger Eigenwert von A mit Re(A) > 0. Jeder Rechtseigenvektor w von A zum Eigenwert
A, dh. Aw = Aw, erfiillt Cw # 0.

4. Fiir alle Eigenwerte der Dynamikmatrix A bzw. Ay des nicht-beobachtbaren Teilsystems sind die
Realteile negativ.

5. Es gibt eine Matrix L € R"*? so, daf$ die Matrix A + LC Hurwitz ist.

6. Das Paar (A",C") ist stabilisierbar.
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