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Równanie stanu→ Transmitancja 
- układ ciągły

( )ty
OBIEKT
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( )tu - Sygnał wejściowy (ciągły) dim u(t)= S

( )ty - Sygnał wyjściowy (ciągły) dim y(t)= L

( )tx - Wektor stanu systemu dim x(t)= K
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Po przekształceniach otrzymujemy macierz transmitancji

Zwróćmy uwagę, że w transmitancja pozostaje tylko część 
sterowalna i obserwowalna

        Transmitancja układu opisuje jedynie część 

               sterowalną i obserwowalną układu

Dla układu jednowymiarowego tj.: dim u=S=dim y=L=1
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Przykład

Sterowalność:

Obserwowalność:

 

( ) 011150det

51

10

1

0

56

10

1

0

−=−−=










−
=

























−−








==



H

ABBH 

 

 

( ) ( ) 0321273det

712

23

56

10
23

23

=−−−=










−−
=


























−−

=







=


G

CA

C
G



Równanie stanu →Transmitancja

Przykład

Układ jest sterowalny i obserwowalny
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 Przykład

𝐾 𝑠 =
2𝑠 + 3

𝑠2 + 5𝑠 + 6
 ඃ 𝑠−2

𝐾 𝑠 =
2𝑠−1 + 3𝑠−2

1 + 5𝑠−1 + 6𝑠−2

Y 𝑠 = 𝐸 𝑠 2𝑠−1 + 3𝑠−2

𝐸 𝑠 = U 𝑠 − 5𝑠−1 + 6𝑠−2 𝐸 𝑠
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- układ dyskretny 

OBIEKT
nu ny

nu - Sygnał wejściowy(dyskretny) dim u(t)= S

ny - Sygnał wyjściowy(dyskretny) dim y(t)= L
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Sterowalność względem stanu:

 BABAABBH K 12 −
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=  KrzH = dim 𝑢 =1 0det H

Sterowalność względem wyjścia:
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Po przekształceniach otrzymujemy macierz transmitancji

Zwróćmy uwagę, że w transmitancja pozostaje tylko część 
sterowalna i obserwowalna

        Transmitancja układu opisuje jedynie część 

               sterowalną i obserwowalną układu

Dla układu jednowymiarowego tj.: dim u=S=dim y=L=1
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Przykład

Sterowalność:

Obserwowalność:
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Przykład

Układ jest sterowalny i obserwowalny
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𝐸 𝑧 = U 𝑧 − 5𝑧−1 + 6𝑧−2 𝐸 𝑧
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