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Esempio di osservatore dello stato con simulazione

o\¢ o\

il processo e' un sistema di due masse in moto
con attrito, collegate da molla e smorzatore,
con 1'uscita sulla massa dove agisce il controllo

o\ o

o\@

% e con 1l'altra massa ancorata con molla e smorzatore
% ad un riferimento fisso
%
% Da utilizzare come file dati e elaborazione per 1
% programmi Simulink
% OssOpenLoop ModIO, OssLuenberg ModIO, OssLuenberg ModS
%
% Generato da A. De Luca
$ 24 Maggio 1993
% dati processo
R = T gy
ml=1;
m2=1;
k]_:lOO; . %
k2=100; musse , Mg dedve Y Swofdaw ‘-'&'.*‘a‘.*f% ettt
dl=1;
daz2=1;
bl=1;
b2=1;

n=4;
A=[ 0 0 1 0;
0 0 0 -
-k1/ml kl/ml -(bl+dl)/ml dl/ml;

kl/m2 —(k1+k2) /m2 dl/m2 - (O2+dl+d2) /m2];
B=[0 0 1/ml 0]1"';
c=[10 0 0];
autovalA=eig(A);

o & GE——
Istato iniziale verd del processo

T -y —

0=[0.1 0.1 -2 2]";

—

stato 1nlzlale stlmat dell'osservatore

= ————

xs0=[0.1 0 0 0]';

oe

N.8. Q‘ = y= X, ptrdoe‘ lo misvre direttamente !




% localizzazione poli dell'osservatore
#

- 9 ¢
lambda=-10; % provato anche con -5 4 pel\ Cory e JQM*
P=[lambda lambda lambda lambda]';

% test osservabilita'
L

OB=cbsv (A, C) ;

rgOB=rank (CB) ;

if rgOB<n
disp(' Sistema non completamente osservabile! ');
else
o L 1) "
K=acker (A',C',P); 3 3530.3"13“‘MC duale
I=K"';
end;

o

% verifica assegnazione

Aobs=A'-C'*L';

L
Pobs=eig (Adbs) ; d!&-é»k humenee

(.on.

% end
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ad avelo 2pecto

errore di uscita (osservatore ad anello aperto)

y - yobs
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x@)= (0N o -2 2]
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N8. L'errore d useibo parke de 2ero pecche
x,(0) = ylo) = ¥, (0)
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A errore di uscita (autovalori osservatore in -5)
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errore posizione seconda massa (autovalori osservatore in -5)
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x3 - x3s

errore velocita’ prima massa (autovalori osservatore in -5)
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ossevvature di Luenberger @ Az =10 cojueideut

errore di uscita (autovalori osservatore in -10)
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