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.דוגמאותעםלינאריותלאמערכותשללינאריזציה1.

.תמסורתמטריצות,קנוניתהצגה,ואובסרוביליותקונטרולביליות:רציפותלינאריותמערכות2.

.)LQ(אופטימליתמשובבקרת,קטביםהשמת:מצבמשוב3.

.ויציאותכניסותהרבהעםבמערכותהאפסמושג,לינאריותמערכותיציבות4.

.קלמןבמסנןבעיות,קלמןמסנן,בקר+צופה,הצופהמושג:צופים5.

.)LQG(אופטימלייציאהמשוב,ההפרדהכלל:אופטימליתועקיבהרגולציה6.

השמת,מצבמשוב,יציבות,ואובסרוביליותקונטרולביליות,המעברמטריצת:בדידבזמןמערכות7.
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:הנחיות

מהציון10%ישקלוהביתתרגילי.

:ספרות

"בוהמומלצתהעזרוספרותשקדאורי'פרופ/"מודרניתלינאריתלבקרהמבוא.
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