Polvorgabe



/ustandsregler K
Geschlossener Kreis: x = (A — BK)x (S. 133)

System steuerbar -> Eintrage in Matrix K = (kg, k4,..., k) kdnnen so gewahlt werden, dass
System stabil fur beliebige Polvorgabe

Vorgegebene Pole: p = {py, p3,..., P}
1) A;; = (A — BK) berechnen

2) pACL(S) — det(51 — ACL) =s"+ (an_l + kn_l)Sn_l + (an—Z + kn_z)Sn_z + .-+
(a1 + kl)S + Ao + ko

3) Pgeg(s) = (s =p1)(s —P2) . (S —Pp) =™ + CpogS™H + Cpps™ 2+ 4 015 + ¢
4) Koeffizientenvergleich: p4 .., (S) = Pgeq(s)
=>ap-1+kn1 =0Cn1

=>0p_3 +Kkp_2 = Cp—

=>a0+k0:C0



Luenberger Gain L
Ac, = (A—LC)

System beobachtbar -> Eintrage in Matrix L = (Iy, l4,..., ;)T kdnnen so gewihlt werden, dass
System stabil fur beliebige Polvorgabe

Vorgegebene Pole: p = {py, p2,..., Pn}
1) A;p = (A — LC) berechnen

2) Pag, (5) = det(s1 — A¢gy) = 5™+ (ap—q1 + ln—)s™ 4 (Anog + lpp)s™ 2+
(a; + l1)s+ay + kg

3) Pgeg(s) = (s =p1)(S —P2) . (S —Pp) =™ + Cpog 8™ H + Cpps™ T2+ 4 05 + ¢
4) Koeffizientenvergleich: p4 ., () = Pgegy(s)
=>ap_1+ 11 =cp1

=>ap + 12 = Cp

=>a0+l0:CO



