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6. kotitehtävä

Tarkastellaan dynaamista systeemiä

ẋ = Ax+Bu

y = Cx

Systeemille syötetään referenssisignaali r = 0, jota systeemin ulostulon pitää seurata.
Suunnittele P-säädin muotoa u = −Py siten, että systeemi on stabiili ja seuraa refe-
renssisignaalia. Oletetaan, että systeemin ulostuloon kohdistuu askelmainen häiriö v, joka
muuttaa ulostulon muotoon y = Cx + v. Osoita, että häiriö v aiheuttaa pysyvän poik-
keaman systeemin ulostuloon kun käytetään pelkkää P-säädintä.
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