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Vnéjsi popis diskrétniho systému
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Vnéjsi popis spojitého systému
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® Vnitini popis systému

Vnitfni popis nelineaniho systému

Vnitfni popis linearniho systému
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Vnitfni popis systému
Nelinearni systém

Spojity systém Diskrétni systém
vstup u(t) 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))  yln] = g(n,x[n], u[n])
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Vnitfni popis systému

Linearni nestacionarni systém

Spojity systém

Diskrétni systém

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

vystup y(t)

u[n]
x[n]
yln]

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

x[n + 1] = M(n) x[n] + N(n) u[n]
yln] = Cln]x[n] + D[] u[r]
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Vnitfni popis systému

Stacionarni (LTI) systém

Spojity systém

Diskrétni 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

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 vstupi (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 vstupti (Fizeni) (n x r)
C je vystupni matice (m x n)
D je vystupni matice (m x r)




Vnitfni popis spojitého systému
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Vnitfni popis diskrétniho systému
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© Priklady na stavovy popis dynamickych systémi
Cykloida

Modely typu predator-kofist
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Cykloida

Pohyb po cykloidé je popsan parametrickou soustavou rovnic

x=xi(t)=at—dsint,
y = xo(t) = a— dcost,
ktera je pro pocatecni podminky
X1(0) =0

dana resenim stavové rovnice

b [ [

a x0)=a—d



Cykloida

1
s
x1 X2| |ntegrator x1 —>|§|
XY Graph
» 1
O >t gic
Clock Gain Add Integrator x2

RN Ge



Obrazek cykloidy
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Vlci a ovecky

Nelinearni stavovy model vici a ovecky, ktery je znam v literatufe
jako Lotka-Volterra predator-prey model, se tyka populace ovci
stavovou proménnou xx(t)

popsané stavovou proménnou x;(t) a populace vlki popsané

—oa(t) = ax(t)
()

Dynamicky model je dan nelinearni soustavou stavovych rovnic

bX1(t)X2(t)
= —cxp(t) + d xi(t)

Xz(t).
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Vlci a ovecky

Interpretace modelu

oddéleng, pro ovce plati rovnice

Uvedeny model miizeme snadno interpretovat. Ziji-li ovce a vlci

%xl( t) = axi(t)
jejimz feSenim je exponencialni rist
x1(t) = x1(0) e,
zatimco bez potravy je prirtistek populace vlkii zaporny
d
EXQ( ) = —cxo(t)
a vlci hynou

xa(t) = x2(0) e~
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Vlci a ovecky

Vnitini popis nelinedrniho spojitého systému

setkani — ten je dan soucinem

Pocet sezranych ovci a nasycenych vlki je amérny poctu jejich
x1(t)xz(t)

a pocet ovci klesa mérné s

—bX1(t)X2(t)

zatimco se vici maji dobfe a jejich pocet stoupa umérné s

d x1(t)x2(t).
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Vnitini popis nelinedrniho spojitého systému
Model v Simulinku
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Vnitini popis nelinedrniho spojitého systému
Vystup modelu




Vnitini popis nelinedrniho spojitého systému

Realna data populaci rysti a snéznych zajicti v Kanadé
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