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1. Переход от модели вход-выход к модели вход-состояние-выход
Исходные данные: 
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Дифференциальное уравнение описания системы:
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W(s) – передаточная функция. 
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Модель Вход-Состояние-Выход в канонической управляемой форме:
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Модель Вход-Состояние-Выход в канонической наблюдаемой форме:
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Рис 1.1 График Схема моделирования моделей вход-выход, вход-состояние-выход в канонической управляемой форме и вход-состояние-выход в канонической наблюдаемой форме
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Рис. 1.2 График моделирования при ступенчатом единичном входном воздействии и нулевых начальных условиях.

2. Переход от модели Вход-Состояние-Выход к модели Вход-Выход

Исходные данные:
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С=[3  1]

W(s) – передаточная функция. Рассчитаем ее. 
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Модель Вход-Выход:
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Модель Вход-Состояние-Выход в канонической управляемой форме:
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[image: image14.emf]
Рис 2.1 Схема моделирования исходной модели и полученных моделей вход-выход, вход- состояние-выход в канонической управляемой форме и вход-состояние-выход в канонической наблюдаемой форме
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Рис 2.2 График моделирования при ступенчатом единичном входном воздействии и нулевых начальных условиях
3. Замена базиса в пространстве состояний

М – матрица перехода. 
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Матрицы модели Вход-Состояние-Выход, подобные заданной:
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Рис 3.1 Схема моделирования исходной и преобразованной систем
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Рис. 3.2 График моделирования при ступенчатом единичном входном воздействии и нулевых начальных условиях
Вывод: в данной работе мы познакомились с методами взаимного перехода между моделями вход-выход и вход-состояние-выход, а также с каноническими формами представления моделей вход-состояние-выход. Наглядно продемонстрировали возможность перехода между моделями ВВ и ВСВ динамических систем.
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