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【問題 1】

1出力システムの状態空間表現

P :

{
ẋ(t) = Ax(t) + bu(t)

y(t) = c̄x(t)

におけるA, b, c̄ が以下のように与えられたとき，可観

測性を調べよ。

A =

[
0 −3

−3 0

]
, b =

[
1

1

]
, c̄ =

[
1 0

]
(1-1)

[解答]

可観測性行列は，

Vo =

[
c̄

c̄A

]
=

[
1 0

0 −3

]
(1-2)

より，detVo = −3，または rank(Vo) = 2 より

可観測である。

[問題 2]

アームシステムの状態方程式が

2θ̈(t) = τ(t)− θ̇(t)

で与えられている。ここで，θ はアームの角度である。

状態変数 x(t), 制御入力 u(t)，アームの角速度 θ̇ のみ

観測できるとき，状態空間表現の A，B，C を求めて，

可観測性を調べよ。

x(t) =

[
θ(t)

θ̇(t)

]
, u(t) = τ(t)

P :

{
ẋ(t) = Ax(t) +Bu(t)

y(t) = Cx(t)

[解答]

状態空間表現は

d

dt

[
θ(t)

θ̇(t)

]
=

[
0 1

0 − 1
2

] [
θ(t)

θ̇(t)

]
+

[
0
1
2

]
u(t)(2-1)

y(t) =
[
0 1

]
x(t) (2-2)

となる。可観測性行列は，

Vo =

[
c̄

c̄A

]
=

[
0 1

0 − 1
2

]
(2-3)

より，detVo = 0，または rank(Vo) = 1 より

不可観測である。


