Teoria dei Sistemi Sistemi Dinamici

SISTEMI DIMAMICI
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(X,j ,h) rappresentazione esplicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema
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(X,j ,h) rappresentazione esplicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema

x(k +1) = f (k,x(k),u(k))
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(X, f,h) rappresentazione implicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema
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(X, f,h) rappresentazione implicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema

y(k) = g(k, y(k- n),y(k- n+1)......., y(k- D,u(k - n),u(k - n+1),......., u(k))
rappresentazione implicita ingresso-uscita (i-s) del sistema
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rappresentazione implicita ingresso-uscita (i-s) del sistema

y(t) = o(t,ty, %,u) , CON uF =u, relazionei-s-u o funzionerisposta del sistema

Per un sistema sazionario (o invariante) s ha
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X(t) =j (t-to,xo,u[t 't)) . .
> oppure ameno di unatradazione temporae
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y(t) = h(x(t), u(t))

Per un sistema lineare S puo scrivere:

X(t) = (£t %, UG) =i ([t %,0) +i (t.6,0,u) = % (0) + %, (1)
y(®) = h(t, x(t),u(t)) = h(t,x ©),0) +h(t,x, ©),u®) = v, () + v, (¢
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