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系统可控性与可观性的计算机判定

康 踢 荣

电子工程系 9

摘 要

木义给出判定系统可控性 与可观性明计算机程序
,

该程序能迅速
、

推确地给出结 :仑
。

系统的可控月;5∃性与可观测性是现代控制理论中的重要概念
。

对于系统的任意初始状态
,

若能找到允许的输入量
,

使系统的所有状态在有限时间内指

引到所要求的状态
,

则称系统是完全可控制的
<

若能在有限时间间隔内
,

根据对系统输出量的观测而唯一地确定系统的所有起始状态
,

则称系统是完全可观测的
。

我们知道
,

系统的输入
、

输出和内部状态的关系可用状态方程和输出方程描述
。

对连续

时间系统
=

戈>? 9 ≅ ) Α >?9 Β Χ − >?9

3 >? 9 二 . Α >才9Β Δ − >? 9

对离散时间系统
=

Α >Ε Β 8 9 二 ) Α >Ε 9 Β 刀− >Ε 9

3 >Ε 9 ≅ . Α >Ε 9 Β 刀− >Ε 9

系统完全可控的充要条件是矩阵

尸 二 〔Χ = ) Χ = ) ΦΧ = ⋯ = )
“ 一 = Χ &

满秩
,

即5Γ ΗΕ >Ι 9 二 = , 。
为状态 变量个数

<

系统完全可观的充要条件是矩阵

ϑ ≅ 〔. = .) = .滋 三⋯ 三.) 一
飞

」
尹

满秩
。

当系统比较复杂时
,

人 工 构 成 Κ
、

ϑ 矩阵
<

并求它们的秩是很费时的工 作
。

为此
,

本

文给出由系统状态方程和输出方程判定系统完全可控性和完全可观性的计算机程序
。

程序框

图如图 8
。

下面给出构造Κ 矩阵及确定系统完全可控性的程序
。

程序中

Λ
—输入量的个数

,

本文 8 ! # Μ 年 8 月  8 日收到
。
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例 8 =
试确定图 所示系统 的 完 全 可

控性和完全可观性
。
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图  例 8用图
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= 系统的状态方程和输出方程为
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程序运行后
,
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实际上
,

由系统的方框图可直观 地

看出
,

状态 Α
。
>? 9 不受输入控制

,

而输

出量中没有包含状 在 万‘>? 9
、

Α
。
>? 9 的

信息
。

例  = 试确定图�所示离散时间系统

的完全可控性和完全可观性
。
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