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@ Vnitfni popis systéemu




@ Vnitini popis systému

@ Priklady na stavovy popis dynamickych systém




Linearni a

Spojity stavovy syst ém

Diskr étni stavovy syst ém

) ... vstupni (fidicf) vektor
) ... stavovy vektor
) ... vystupni vektor

u(t
x(t
y(t

u(n) ... vstupni (fidici) vektor
x(n) ...stavovy vektor
y(n) ...vystupni vektor

Obecny tvar stavovych rovnic

x(t) = f(x(t), u(t), )
y(t) = g(x(t), u(t), t)

Obecny tvar stavovych rovnic

x(n + 1) = f(x(n), u(n), n)
y(n) = g(x(n),u(n),n)




Stacionarni a

Spojity stavovy syst ém

Diskr étni stavovy syst ém

u(t) ... vstupni (fidici) vektor
x(t) ...stavovy vektor
y(t) ... vystupni vektor

u(n) ... vstupni (fidici) vektor
x(n) ...stavovy vektor
y(n) ...vystupni vektor

Linearni stavovy systém

X(t) = A(t)x(t) + B(t) u(t)
y(t) = C{t) x(t) + D(D)u(t)

A(t) je matice systému (n x n)
B(t) je matice vstupdl (fizeni) (n x r)
C(t) je vystupni matice (m x n)
D(t) je vystupni matice (m X r)

Linearni stavovy systém

x(n + 1) = M(n) x(n) + N(n) u(n)
y(n) = C(n)x(n) + D(n)u(n)

M(n) je matice systému
N(n) je matice vstupli (fizeni)
C(n) je vystupni matice
D(n) je vystupni matice




a nestacion

Spojity stavovy syst ém

Diskr étni stavovy syst ém

u(t) ... vstupni (fidici) vektor
x(t) ...stavovy vektor
y(t) ... vystupni vektor

u(n) ... vstupni (fidici) vektor
x(n) ...stavovy vektor
y(n) ...vystupni vektor

Linearni stacionarni stavovy systém

X(t) = Ax(t) + Bu(t)
y(t) = Cx(t) + Du(t)

A je matice systému (n x n)
B je matice vstupli (fizeni) (n x r)
C je vystupni matice (m x n)
D je vystupni matice (m x r)

Linearni stacionarni stavovy systém

x(n + 1) = Mx(n) + Nu(n)
y(n) = Cx(n) + Du(n)

M je matice systému
N je matice vstupl (fizeni)
C je vystupni matice
D je vystupni matice




Vnitfni popis spojitého systému
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Obrazek: Blokové schéma spojitého linearniho systému




Vnitfni popis diskrétniho systému
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Obrazek: Blokové schéma diskrétniho linearniho systému




Cykloida

Pohyb po cykloidé je popsan parametrickou soustavou rovnic

X1(t)=x = at —bsint,
X2(t) =y = a —bcost,

ktera je pro pocatecni podminky

Xl(O) =0 a X2(0) =a-—>b

dana resSenim stavové rovnice
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Obrazek: Model cykloidy




Cykloida

Obrazek: Graf cykloidy




VIci a oveCky

Nelinearni stavovy model vici a ovecky, ktery je znam v
literatufe jako Lotka - Volterra predator-prey model, se tyka
populace ovci popsané stavovou promennou x; (t) a populace
vlkll popsané stavovou proménnou X (t).

Dynamicky model je dan nelinearni soustavou stavovych rovnic

%xl(t) = axy(t) = bxy(t)xa(t),
%xz(t) = —cxo(t) + d xq(t)Xa(t).




VIci a oveCky

Uvedeny model m&izeme snadno interpretovat. Ziji-li ovce a vici
oddélené, pro ovce plati rovnice

d
—X1(t) = axq(t
Gl 10}
jejimzZ feSenim je exponencialni rlist

x1(t) = x1(0) e*,

zatimco vici bez potravy

Sralt) = —cxl)

exponencialné hynou,

Xo(t) = Xo(0) e, o8




VIci a oveCky

Pocet seZranych ovci a nasycenych vikl je Gmérny poctu jejich
setkani, tj. soucinu

X1 (t)x2(t)
a pocet ovci klesa ameérné s

—bxy(t)xa(t),
zatimco se vici maji dobfe a jejich pocCet stoupa tmeérné s

d g (t)xe(t):




Vnitfni popis diskrétniho systému
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Vnitfni popis diskrétniho systému
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