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Spojity stavovy sytém

Diskrétni stavovy systém

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

Obecny tvar stavovych rovnic

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

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

A(t) je matice systému (n x n)

(t) je matice vstupu (fizeni) (n x 1)
(t) je vystupni matice (m x n)

(t)

B
C
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) je matice vstupu (Fizeni)
(n) je vystupni matice
(n) je vystupni matice

CQZz

Stacionarni stavovy systém

matice A , B, C, D jsou nezavislé na Case

Stacionarni stavovy systém

matice M ; N, C, D jsou nezavislé na case




Priklad 1 Pohyb po cykloidé je popsdn parametrickou soustavou rovnic
x = at—bsint — x1(t), (1)

y = a —bcost — xot),

kterd je pro z1(0) = 0 a 22(0) = a — b ddna FeSenim stavové rovnice
i l‘l(t) . 0 1 l‘l(t) + 0
dt |za(t)]  |—1 0] |za(t) at|

Priklad 2 Nelinedrni stavovy model vlci a ovecky , ktery je zndm v literatuie jako Lotka -
Volterra predator-prey model, se tyka populace ovei popsané stavovou proménnou zi(t) a
populace vlku popsané stavovou proménnou xs(t). Dynamicky model je ddn nelinedrni soustavou
stavovych rovnic

%;Cl(t) —  ami(t) - bay(B)aa(t), (2)
%:Eg(t) = —cxp(t) + dwy(t)za(t). (3)

Uvedeny model muzeme snadno interpretovat. Ziji-li ovce a vlci oddélené, pro ovce plati rovnice

%:El(t) = ax(t), (4)

jejimz feSenfm je exponencidlni rist z1(t) = x1(0) e™, zatimco vlci bez potravy

d

%xg(t) = —cuxy(t), (6)

exponencialné hynou, o(t) = x2(0) e™.

Pocet sezranych ovei a nasycenych vlku je imérny poctu jejich setkani, tj. soucinu zq(t)xa(t), a
proto v rovnici (2) pocet ovei klesd imérné s

by (t)z2(t),
zatimco v rovnici (3) se vlci maji dobfe a jejich pocet stoupd imérné s

dxi(t)xa(t).
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Obrazek 1: Vlci a ovecky - model v SIMULINKu
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Obrézek 2: Vlci a ovecky - feSeni soustavy nelinedrnich diferencidlnich rovnic pomoci SIMULINKu



