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課題 7 次のシステム

ẋ = Ax + Bu, y = Cx, A =

[
0 1
2 1

]
, B =

[
1
0

]
, C =

[
0 1

]
に対して、状態観測器を設計したい。以下の (1)～(3)の問に答えよ。

(1) (C,A)が可観測かどうか判定せよ。(2点)

(2) 状態観測器の一つは次式で与えられる。

˙̂x = Ax̂ + Bu − L(ŷ − y), ŷ = Cx̂

誤差システムを ξ̇ = Ãξ と表すとき、行列 A, B,C, Lを用いて Ã を表せ。ただし、ξ は誤差ベク
トルで、ξ(t) = x̂(t) − x(t) と定義される。(2点)

(3) 行列 A − LC の固有値が −1,−2 となるような L を求めよ。(2点)


