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1. Állapotváltozós léırás

SISO esetben:

x′ = A x+Bu

y = CTx+Du

Folytonos idejű rendszerekben:

x′(t) = A x(t) +Bu(t)

y(t) = CTx(t) +Du(t)

Diszkrét idejű rendszerekben:

x[k + 1] = A x[k] + Bu[k]

y[k] = CTx[k] +Du[k]

2. Jelfolyam hálózatok

Komponensek karakterisztikái + összekapcsolási kényszerek

2.1. Alapelemek karakterisztikája

Neve FI karakterisztika DI karakterisztika

Forrás q(t) = u(t) q[k] = u[k]

Nyelő y(t) = p(t) y[k] = p[k]

Erőśıtő q(t) = Kp(t) q[k] = Kp[k]

FI integrátor q(t) =
∫

t

−∞
p(τ) dτ -

DI késleltető - q[k] = p[k − 1]

2.2. Összekapcsolási kényszerek

2.2.1. Összegző

Több kimenet és egy bemenet összekapcsolása:

p =
∑

i

qi
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2.2.2. Elágazás

Egy kimenet és több bemenet összekapcsolása:

pi = q

2.2.3. Egyszerű

Egy be és egy kimenet összekapcsolása:
p = q

3. Folytonos idejű rendszerek válaszának numerikus közeĺıtése

A válasz mindig kifejezhető:

y(tk) = CTx(tk) +Du(tk)

Előrelépő Euler-séma formulája:

x(tk+1) ≈ x(tk) + hkx
′(tk)

x(tk+1) = x(tk) + hk ·

(

A x(tk) +Bu(tk)
)

Ezekből x(tk+1) = x(tk + hk) kifejezhető:

x(tk + hk) =
(

I + hkA
)

x(tk) + hkBu(tk)

Hátralépő Euler-séma formulája:

x(tk+1) ≈ x(tk) + hkx
′(tk+1)

x(tk+1) = x(tk) + hk ·

(

A x(tk+1) +Bu(tk+1)
)

(

I − hkA
)

x(tk+1) = x(tk) + hkBu(tk+1)

x(tk + hk) =
(

I − hkA
)

−1
(x(tk) + hkBu(tk + hk))
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