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@ Vngjsi popis systému

Opakovani




Vnégjsi popis diskrétniho systému

u[n] y[n]
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Vnégjsi popis spojitého systému

u(t) y(t)

u(t) = S (1)
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® Vnit¥ni popis systému
Vnitfni popis nelinedniho systému

Vnitfni popis linedrniho systému




Vnitfni popis systému

Nelinedrni systém

Spojity systém

Diskrétni systém

vstup u(t)
stav x(t)
vystup y(t)

u[n]
x[n]
y[n]

x'(t) = (£, x(1), u(t))
y(t) = g(t, x(1), u(t))

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




Vnitfni popis systému

Linearni nestaciondrni systém

Spojity systém

Diskrétni systém

u(t) ...vstup
stav x(t)

vystup y(t)

u[n]
x[n]
y[n]

x'(t) = A(t) x(t) + B(t) u(t)
y(t) = C(1)x(t) + D(t) u(t)

x[n+ 1] = M(n) x[n] + N(n) u[n]
yln] = Clo] x[n] + D[] ul]




Vnitfni popis systému

Staciondrni (LTI) systém

Spojity systém

Diskrétni systém

u(t) ... vstupni (¥idici) vektor
x(t) ...stavovy vektor
y(t) ...vystupni vektor

u[n] ... vstupni (¥idici) vektor
x[n] ...stavovy vektor
y[n] ...vystupni vektor

x'(t) = Ax(t) + Bu(t)
y(t) = Cx(t) + Du(t)

x[n+ 1] = Mx[n] + N u[n]
y[n] = Cx[n] + D u[n]

A je matice systému (n x n)
B je matice vstup (Fizeni) (n x r)
C je vystupni matice (m x n)
D je vystupni matice (m x r)

M je matice systému (n x n)
N je matice vstupt (¥izeni) (n x r)
C je vystupni matice (m x n)
D je vystupni matice (m X r)




Vnitfni popis spojitého systému

u(t)JL B JONEPN RO y(t)




Vnitini popis diskrétniho systému
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© Priklady na stavovy popis dynamickych systémd
Cykloida
Modely typu preddator-kofist




Cykloida

Pohyb po cykloidé je popsan parametrickou soustavou rovnic

x=x(t) =at—dsint,
= xp(t) = a—dcost,

kterd je pro polate¢ni podminky

x1(0)=0 a x(0)

Il
©
|
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ddna feSenim stavové rovnice
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Cykloida
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Obrazek cykloidy




Vlici a ovecky

Nelinedrni stavovy model vici a ove€ky, ktery je zndm v literatufe
jako Lotka-Volterra predator-prey model, se tykd populace ovci
popsané stavovou proménnou xi(t) a populace vikii popsané
stavovou promé&nnou xx(t).

Dynamicky model je dan nelinedrni soustavou stavovych rovnic

%Xl(t) = axi(t) — bxi(t)xx(t),

%xz(t) = —cxo(t) + d x1(t)x(t).




Vlici a ovecky

Interpretace modelu

Uvedeny model miiZeme snadno interpretovat. Ziji-li ovce a vlci
oddéleng&, pro ovce plati rovnice

%xl(t)  axa(t),

jejimz YeSenim je exponencidlni rist

zatimco bez potravy je pfirlistek populace vlki zaporny

d
EXQ(t) = —C Xg(t)

a vlci hynou,




Vnitfni popis nelinedrniho spojitého systému

Vici a ovecky

Pocet seZranych ovci a nasycenych vlk(i je iUmérny poctu jejich
setkani — ten je dan soucinem

x1(t)x(t)
a pocet ovci klesd imérné s
—bx1(t)x2(t)
zatimco se vici maji dob¥e a jejich polet stoupd imérné s

dX1(t)X2(t).




Vnitfni popis nelinedrniho spojitého systému

Model v Simulinku
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Vnitfni popis nelinedrniho spojitého systému
Vystup modelu
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Vnitfni popis nelinedrniho spojitého systému

Redlnad data populaci ryst a sn&Znych zajicti v Kanadé&
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