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Spojity systém Diskrétni systém NEL /NENR I
VStUP U(t)  yeieter u[n]
stav x(T x[n]
vystup y(t) y[n]

x'(t) = f(t,x(t),u(t)) x[n+ 1] = f(n,x[n],u[n])
y(t) = g(t, x(t),u(t)) yl[n] = g(n x[n], u[n])
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Spojity systém Diskrétni systém NESTACIDNA VT
u(t) ...vstup u[n]
stav x(t) x[n]
vystup y(t) y[n]

x'(t) = A(t)x(t) + B(t)u(t) x[n+ 1] = M(n)x[n]+ N(n)u[n]
y(t) = C()x(t) + D(t)u(t) yln] = C[n]x(n] + D[] u[]

Spojity systém Diskrétni systém
u(t) ...vstupni (¥idicf) vektor u[n] ...vstupni (¥idicl) vektor
x(t) ...stavovy vektor x[n] ...stavovy vektor
y(t) ...vystupni vektor y[n] ... vystupni vektor
x'(t) = Ax(t) + Bu(t) x[n+ 1] = M x[n] + N u[n]
y(t) = Cx(t) + Du(t) y[n] = Cx[n] + D u[n]
A je matice systému (n x n) M je matice systému (n x n)
B je matice vstupl (Fizenf) (n x r) N je matice vstupi (¥izenf) (n x r)
C je vystupni matice (m x n) C je vystupni matice (m x n)
D je vystupni matice (m x r) D je vystupni matice (m x r)
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