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Убеждаемся что собственные числа матрицы состояния неустойчивые
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Формируем желаемое расположение корней методом Аккермана

1) Ищим матрицу управляемости
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2) убеждаемся что ранг соответвует количеству неизвестных

rank C( ) 4

3) Находим обратную матрицу, убеждаемся в её существовании (имеет место наблюдаемость системы)
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4) Формируем желаемое расположение корней λ2 1. 1.1 1.2 1.3( )T желаемые корни
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I identity 4( ) единичная матрица

5) Формируем оптимальный коэффициент усиления
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Рисуем расположения новых и старых корней (собственных чисел)
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Сделать анимацию и написать выводы!!!


