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Bevezetés az allapottéer-elméletbe,
irdnyitastervezés allapottéermodszerekkel
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Bevezetés a masodik részhez

A kényvink masodik része az allapottér-elméletbe vezet be. A 4. fejezetben
megmutatja &apcsolatot a klasszikus, sulyfiiggvényre és frekvenciafiigg-

vényre épib rendszerleirasokkal , és részletesen foglalkozik a dinamikus
valtozéds, irdnyithatd és diagonalis allapottér-reprezentaciokkal. Ezek kap-
csolata hasonldséagi transzformaciéval irhato le.

Kiemeljik, hogy az allapottér-eimélet és -mddszerek egyik igen fontos
tulajdonsaga és @hye a klasszikus input-output leirasokra (mint a suly- és
atviteli fliggvényekre) épdl moédszerekkel szemben az, hogy az eredmé-
nyek és a tervezési modszertan egyszer(ien kiterjeézifiah bemedjellel
és tobb kimedjellel rendelked, Un. sokvaltozds rendszerekre.

Ezt kihasznalva, az &6 fejezetek eredményeit, valamint az Gj moédsze-
reket a masodik részben ki fogjuk terjeszteni a sokvaltozds rendszerekre is.

A megértést szamos példa és alkalmazas illusztralja.

Az 5. fejezet az R. E. Kalman altal bevezetett alapvendszertulajdon-
sagokat: a megfigyelh@éget, iranyithatésagot, minimalitast és a stabilitasi
feltételeket mutatja be.

A 6. fejezet a teljes allapot-visszacsatolasra @pévezési modszerekkel
foglalkozik, a pélusallokaciéo modszerével mutatja be az inverz inga és egy
gépjarmi aktiv felfiggesztés iranyitasanak tervezését.

A7. fejezetben akQR-iranyitas éQ-szervo (kovei szabalyozas) prob-
Iéma megoldasat mutatjuk be. Megmutatjuk, hogy az optimdlis iranyitas
zart korben, teljes allapot-visszacsatolasos alakban adhaté meg. A Riccati-
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egyenlet megoldasan keresztil meghatarozhaté az allapot-visszacsdtolas er
sitési matrixa. Alkalmazasi példak: gépjarmu iranyitasa fékezéssel, négyro-
toros helikopter.

A 8. fejezetben az allapotmegfigpékel, sztochasztikus esetben a Kal-
man-szibvel ésLQG-tervezéssel foglalkozunk. Alkalmazasokat mutatunk
be repiibgép hossziranyl dinamikajanak és gépjarmi aktiv felfliggesztésé-
nek irdnyitaséara.

A 9. fejezetben a folytonos idejli dinamika alapjan tervezett szabalyozok
digitalis szamitdgépen valo implementalasanak kérdéseivel foglalkozunk, és
a folytonos ideji rendszerekkel analég médon megadjuk a diszkrét idejl
rendszerek analizisében és iranyitastervezésében fontos eredményeket, igy
a megfigyelhdiség, az (allapot)rekonstrualhatésag, az elédegt, az ira-
nyithatdsag, és a stabilitas feltételeit, valamint a diszkrét ideji rendszerekre
vonatkoz6 Riccati-egyenleteket is.
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