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Sosnam wnzityob oznaceni

Stavové mmtio®© a vektory m. pouotAxtoxMté» ¥#liéiny v L&plaoeoved
transformacii plamné vellkymi pismenami m w zatvorka mmju operator s ?
veliéiny v s*»traxiaforo&oii maju operator * spojité veliéiny
su ozsmd”™né hviesdlokou« Pri odvodsovaaai vatWiov v diskrétne® tvare su

=

pouzité veifiiiny s"0 spojitych rovnio odliSené vinovkou®

Veliéiny

1 a R miatioa systémui koeficient Obarakteristlokej rovnioe

Sjh 0y vstupna matica *» vietor* koeficient ditatela prenosu

0Oio » )« vystupna matica * vektors konStanta

D jd #« pomocna matica « vektorf tlmeniel prenos diskr® .regulatora

kiO ¥ poruchova matica o vektor) rog® odchylka

F, f pomocha matica, koeficient Ziadanej charakteristickej rovnicef
prenosova funkcia (vo frekvencnej oblasti), prechodova Charak-
teristika

g . e . prenosova funkcia (v Casovej oblasti), prechodova cimi"mkte-
ristika

n , h » o matica - vektor pozorovatela

I o jednotkova matica

3y ] O#* moment zotrvacnosti, prevod :

K, kK o-q zosilnenie, kosiStanta, nasobok doby vzorkovania

M, w ‘e« moment, pomocna matica *» vektor

N, n BB ¥ rad matioe# pomocny vektorf mtnpen polynomulf norma

P, P t« vykon, poCat vetupovy pomochd matica, Citatel prenosu

4 q . kritorialaa matica, pocCet vystupnych velic¢in, menovatel
prono sta

R» r P matica *» vektor riadenia, pocCet poruch

s » 5 tq transformacnd matica - vektor* operator f inverzna natica to T

€t , t O»* transformafea matica, ¢ vektor, Casova koni tanta, doba vzorko-
vania
U « gxx riadiaca veliCina (v Casovej oblasti)
vV, Vv . e pomooria matica « vektor
W w  «#9 riadiaca, veliCina (vo frekvencCnej oblasti), vstupna velicCina
X»x 00w vystupna velicinai stavova velicina
r,y .y akénéa velicina, vystupna velicina
Z,m LY poruchova velicdina, pomocna mmtaom$ operator
& #a« diferencia
t b0 ohybovy signal, posunutie v intervale vzorkovania
¢ 0#0 maipietieky tok, fuxudamentalna matica
f - -Aol otocCenia hriadelat fazova bezpe&aost)
X »90 vlastna to4n,otm
T ... integracna premenna



