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1. НАЗИВ ПОГЛАВЉА

1.1.  Назив главе

1.1.1.  Назив одељка
Излаже се завршни део рада Koepcke (1965), који је релевантан у светлу проблематике временски дискретних система са кашњењем. Дискретизацијом временски континуалног система добија се систем једначина у следећој форми:
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Дефиниција 1.1. Систем описан матричном, диференцном једначином:
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има стабилно нулто равнотежно стање
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, тада је равнотежно стање система равномерно стабилно, Koepcke (1965).
Теорема 1.1 Ако за систем, дат јед. (1.1), при чему за било коју усвојену норму постоје позитивне константне
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важи и
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разматрани систем је равномерно асимптотски стабилан, Koepcke (1965).
Пример 1.1 Разматра се линеарни, временски дискретни систем са чистим временским кашњењем у стању:
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Слика 1. Жељено и поремећено кретање

Табела 1. Подела система са кашњењем

	Према формалном математичком опису
	Према особинама
	Према облику кашњења

	Системи са претхођењем
	Детерминистички
	Стохастички
	Константно кашњење

	Системи неутралног типа
	Са усредсређеним параметрима
	Са расподељеним параметрима
	Временски променљиво кашњење

	Системи са кашњењем
	Континуални
	Дискретни
	Нелинеарна функција стања


1.1.2.  Назив одељка

Разматра се линеарни, временски континуални систем са чистим временским кашњењем у стању, описан са:
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са познатом векторском функцијом почетних услова:
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где су
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 константне матрице одговарајућих димензија.
1.2.  Назив главе

Извод функције 
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Слика 2. Одступање стварног од жељеног кретања
1.2.1. Назив одељка

1.2.2.  Назив одељка

1.3.  Назив главе

Разматрају се следећи асимптотски стабилни, временски дискретни системи са временски променљивим кашњењем у стању, Stojanović, Debeljković (2011):
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1.3.1.  Назив одељка

1.3.2.  Назив одељка
2. НАЗИВ ПОГЛАВЉА

У општем случају, управљачки системи са чистим временским кашњењем се могу описати као:


[image: image25.wmf](

)

(

)

(

)

(

)

(

)

(

)

(

)

,,,,0

,0

tttttt

ttt

t

t

=-³

=-££

&

xfxxu

x

j

,
(2.1)

где је 
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 је вектор управљања, 
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 је прихватљива функција почетних стања, 
[image: image29.wmf][

]

(

)

CC,0,

n

t

=-

R

 je Banach–ov простор временски континуалних функција које пресликавају временски интервал 
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.
Теорема 2.1 Ако важи услов:
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тада је систем асимптотски стабилан, Mori et al. (1982.b).
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Слика 2. Приказ механичког система у две могуће физичке реализације
2.1.  Назив главе

2.2.  Назив главе

2.2.1.  Назив одељка

2.2.2.  Назив одељка
3. НАЗИВ ПОГЛАВЉА

Теорема 3.1 Линеарни, временски дискретни систем са кашњењем:
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је асимптотски стабилан ако је испуњен следећи услов:
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Слика 3. Стабилност равнотежног положаја
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