
Polvorgabe



Zustandsregler K
Geschlossener Kreis: ሶ𝑥 = 𝐴 − 𝐵𝐾 𝑥 (S. 133)

System steuerbar -> Einträge in Matrix K = (𝑘0, 𝑘1,…, 𝑘𝑛) können so gewählt werden, dass 
System stabil für beliebige Polvorgabe

Vorgegebene Pole: p = {𝑝1, 𝑝2,…, 𝑝𝑛}

1) 𝐴𝐶𝐿 = 𝐴 − 𝐵𝐾 berechnen

2) 𝑝𝐴𝐶𝐿 𝑠 = det 𝑠1 − 𝐴𝐶𝐿 = 𝑠𝑛 + 𝑎𝑛−1 + 𝑘𝑛−1 𝑠𝑛−1 + 𝑎𝑛−2 + 𝑘𝑛−2 𝑠𝑛−2 +⋯+
𝑎1 + 𝑘1 𝑠 + 𝑎0 + 𝑘0

3) 𝑝𝑔𝑒𝑔 𝑠 = 𝑠 − 𝑝1 𝑠 − 𝑝2 …(𝑠 − 𝑝𝑛) = 𝑠𝑛 + 𝑐𝑛−1𝑠
𝑛−1 + 𝑐𝑛−2𝑠

𝑛−2 +⋯+ 𝑐1𝑠 + 𝑐0

4) Koeffizientenvergleich: 𝑝𝐴𝐶𝐿 𝑠 = 𝑝𝑔𝑒𝑔 𝑠

=> 𝑎𝑛−1 + 𝑘𝑛−1 = 𝑐𝑛−1

=> 𝑎𝑛−2 + 𝑘𝑛−2 = 𝑐𝑛−2

…

=> 𝑎0 + 𝑘0 = 𝑐0



Luenberger Gain L
𝐴𝐶𝐿 = 𝐴 − 𝐿𝐶

System beobachtbar -> Einträge in Matrix L = (𝑙0, 𝑙1,…, 𝑙𝑛)𝑇können so gewählt werden, dass 
System stabil für beliebige Polvorgabe

Vorgegebene Pole: p = {𝑝1, 𝑝2,…, 𝑝𝑛}

1) 𝐴𝐶𝐿 = 𝐴 − 𝐿𝐶 berechnen

2) 𝑝𝐴𝐶𝐿 𝑠 = det 𝑠1 − 𝐴𝐶𝐿 = 𝑠𝑛 + 𝑎𝑛−1 + 𝑙𝑛−1 𝑠𝑛−1 + 𝑎𝑛−2 + 𝑙𝑛−2 𝑠𝑛−2 +⋯+
𝑎1 + 𝑙1 𝑠 + 𝑎0 + 𝑘0

3) 𝑝𝑔𝑒𝑔 𝑠 = 𝑠 − 𝑝1 𝑠 − 𝑝2 …(𝑠 − 𝑝𝑛) = 𝑠𝑛 + 𝑐𝑛−1𝑠
𝑛−1 + 𝑐𝑛−2𝑠

𝑛−2 +⋯+ 𝑐1𝑠 + 𝑐0

4) Koeffizientenvergleich: 𝑝𝐴𝐶𝐿 𝑠 = 𝑝𝑔𝑒𝑔 𝑠

=> 𝑎𝑛−1 + 𝑙𝑛−1 = 𝑐𝑛−1

=> 𝑎𝑛−2 + 𝑙𝑛−2 = 𝑐𝑛−2

…

=> 𝑎0 + 𝑙0 = 𝑐0


