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Modální analýzaý



Volné proudyVolné proudy

⇒Vnucené řešení je přenosová funkce mezi u(s) a y(s)
⇒Volné veličiny (např proudy) jsou přechodným dějem⇒Volné veličiny (např. proudy) jsou přechodným dějem

závislým na počátečních podmínkách



Stavová reprezentace systému
• Obecný popis lineárního dynamického systému:

stavová (systémová) matice vstupní matice

( ) ( ) ( ) ( ) ( ). .t t t t t= +A Bx x u

stavová (systémová) matice vstupní matice
stavové proměnné

vst. proměnné

( ) ( ) ( ) ( ) ( ). .t t t t t= +C Dy y u

výstupní matice ř h d á ti
výst. proměnné

("budící")

 výstupní matice přechodová matice
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• Nevyskytují-li se y(t) ani u(t), je systém autonomní:

( ) ( ) ( )At t tx x( ) ( ) ( ).At t t=x x



Stavová reprezentace systému
• Je-li systém nelineární:

( ) ( ) ( )( )ft t t=x x u( ) ( ) ( )( ),ft t t=x x u

( ) ( ) ( )( ),ht t t=y y u

• Autonomní systém:

( ) ( )( )ft t=x x

• pro které nazýváme ekvilibrium systému

( ) ( )( )ft t=x x

( )f 0=x*x*• pro které              nazýváme ekvilibrium systému
• Obsahuje-li systém navíc algebraické rovnice:

( )f 0=xx



Stavová reprezentace systému
P d li li i i í h i• Provedeme-li linearizaci prvních rovnic:
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• Ve zkráceném zápise
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Stavová reprezentace systémup y
• Celkově:

• Eliminace alg. rovnic a vytvoření autonomního systému:Eliminace alg. rovnic a vytvoření autonomního systému:



Modální analýza systémuModální analýza systému
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Módy mag. vázaných obvodůMódy mag. vázaných obvodů
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