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In questa lezione

> Esempi di modelli di stato lineari

> Funzione di trasferimento — spazio di stato

> Esempi di modelli di stato non lineari
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u;i(t) = input, v(t) = output

Rappresentazione (esterna ed) interna?

Rappresentazione interna (di stato)
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Massa-molla-smorzatore
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Rappresentazione esterna
mz+Pfz+kz—f=0
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f(t) = input, z(t) = output

Rappresentazione (esterna ed) interna?

Rappresentazione interna (di stato)

X 1=z, x%=x,u=fy=x =z
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Magazzino merci

Rappresentazione esterna

y(t+1)—y(t) —w(t —1) + w(t) =0
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u1(t), wo(t) = input, y(t) = output
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y(t) = quantita merce in magazzino al mese t
u1(t) = quantitad merce ordinata (in entrata) al mese t
up(t) = quantita merce richiesta (in uscita) al mese ¢

Rappresentazione interna (di stato)
x(t) = y(t), x(t) = u(t — 1)
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Estinzione debito

pagamento rata/aggiornamento debito
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y(t) = debito al mese t = output
u(t) = rata al mese t = input
| = tasso di interesse (decimale)

Rappresentazione esterna Rappresentazione interna (di stato)
y(t+1) =1+ Ny(t)+u(t+1)=0 x1(t) = x(t) = y(t) + u(t)
FdT. G(z):_4(zl+l) F=1+1G=—-1—1
z H=1J=-1
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Funzione di trasferimento — spazio di stato

Caso SISO tempo continuo, W(s) solo poli

1 1
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Funzione di trasferimento — spazio di stato

Caso SISO tempo continuo, W/(s) strettamente propria
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Pendolo semplice con attrito
f(t) = input, 0(t) = output

Rappresentazione (esterna ed) interna?

Rappresentazione esterna:
ml20 + v + mglsin — flcosf = 0

Rappresentazione interna: x; = 0, x, = 6

).(]_ = X2
X = —Esinxg — 5, + L cos xi f
y = xi(t)
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Dinamica di popolazioni preda-predatore

—0 ni(t) = numero di prede al tempo t }
. . output
n>(t) = numero di predatori al tempo t
« = tasso crescita prede, se isolate
8 = tasso decrescita prede causato da predatori
~ = tasso crescita predatori per la presenza di prede
¢ = tasso decrescita predatori, se isolati
+7 —p
Rappresentazione interna?

M X1 = axy — Bxix

X1 = N1, Xop = Ny, ).(2 = YX1 X2 — 6X2

y=x
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