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Sosnám wnžitýob označeni

Stavové mmtio© a vektory m. poúótAxtoxMté» ¥#liěiny v L&plaoeoveJ 
transformácii plamné velľkými písmenami m w zátvorka mmjú operátor s ? 
veliéiny v s*»traxiaforo&oii majú operátor ^ spojité veliéiny
sú ozsmä^né hviesdlökou« Pri odvodsovaaaí vatWiov v diskrétne® tvare sú 
použité veiíiiíny s^© spojitých rovnío odlíšené vlnovkou®
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miatioa systému ř koeficient ©barak t eri s t lokej rovnioe 
vstupná matica *» vietor* koeficient di ta tela prenosu 
výstupná matica ** vektors konštanta
pomocná matica «• vektorf tlmenie9 prenos diskr® .regulátora 
poruchová matica «» vektor9 rog© odchýlka
pomocná matica, koeficient žiadanej charakteristickej rovnicef 
prenosová funkcia (vo frekvenčnej oblasti), prechodová Charak­
teristika
prenosová funkcia (v časovej oblasti), prechodová cimi'mkte-
ristika .
matica - vektor pozorovateľa 
jednotková matica
moment zotrvačnosti, prevod ,
zosilnenie, kosíš tanta, násobok doby vzorkovania 
moment, pomocná matica *» vektor
rád mat io e # pomocný vektor f mtnpeň polynomu ß norma 
výkon, počat ve tupo v g pomocná matica, čitateľ prenosu 
kritoriálaa matica, počet výstupných veličín, menovateľ 
prono sta
matica *» vektor riadenia, počet porúch
transformačná matica - vektor* operátor f inverzná natica to T 
transformafeá matica, ®* vektor, časová koni tanta, doba vzorko­
vania
riadiaca veličina (v časovej oblasti) 
pomooriá matica « vektor
riadiaca, veličina (vo frekvenčnej oblasti), vstupná veličina
výstupná veličina i stavová veličina
akčná veličina, výstupná veličina
poruchová veličina, pomocná mmtáom$ operátor
diferencia
ohybový signál, posunutie v intervale vzorkovania 
maipietieký tok, fuxudamentálna matica 
-Aol otočenia hriadeľa t fázová bezpe&aost9 
vlastná to4n,otm 
integračná premenná


