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کنترل پذیری خروجی و کنترل پذیری تابعی
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ند اگر تحقق                    از ماتریس تابع تبدیل       را می نیمال گوی: تحقق می نیمال
.  برای توصیف سیستم حداقل باشدAابعاد ماتریس 

.تحقق های می نیمال یک سیستم منحصر به فرد نیستند: توجه
حالت  یک تحقق می نیمال است اگر و فقط اگر کاملا کنترل پذیر حالت و رؤیت پذیر: توجه

.باشد

SISOتحقق های کانونیکال در سیستم های 

تحقق کانونیکال کنترل پذیری–
تحقق کانونیکال رؤیت پذیری–
تحقق کانونیکال کنترل کننده–
تحقق کانونیکال رؤیتگر–
تحقق قطری، گیلبرت یا نرمال–

نظریه تحقق در سیستم های چندمتغیره
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چند خروجی-تحقق سیستم های چند ورودی
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:SIMOتحقق سیستم های •
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:دهتحقق به صورت کانونیکال کنترل کنن
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مثال
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چند خروجی-تحقق سیستم های چند ورودی
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:MISOتحقق سیستم های •
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:تحقق به صورت کانونیکال رؤیتگر
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MIMOتحقق های غیر می نیمال سیستم های 

نظریه تحقق در سیستم های چندمتغیره


