3.3 Analyza diskrétnych systémov

Pre volbu medzi roznymi modelmi sa pre navrhara stavaju vyhodnymi
nastrojmi rozne metody simulacie ¢innosti navrhovanych variantov rieSeni
na univerzalnych prostriedkoch vypoctovej techniky. Vhodnymi podkladmi
pre rieSenie tychto tloh st metody analyzy diskrétnych sustav, s ktorymi sa
oboznamime z hladiska koncepcie odvodzovania prislusnych algoritmov
analyzy. Uvedenu problematiku si ukazeme na priklade.

NaSou ulohou je analyzovat model z obr.3.12. Oznacime si v nom
hodnoty stavovej premennej s(n) na vstupoch a vystupoch posuvnych
registrov. Pomocou nich si mozeme Iahko vyjadrit nasledujuce vztahy:
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Obr.3.12 Analyzovany model
s(n)=K.x(in)+ B1s(n—1)+ Bas(n—2) (3.20 a)
ymn)=s(n-1)-s(n-2) (3.20 b)

Posuvanim stavovej premennej cez posuvné registre v kazdom takte ¢innosti
systému mozeme napisat:

s(n-2) =s(n-1)
s(n—1) = s(n) (3.21)

mozeme ich cyklicky pouzivat pri simulacii ¢innosti modelov sustavy na
univerzalnom vypoctovom systéme. Pritom treba doriesit aj dodavanie
vstupnych udajov x(n), ako aj dalSie umiestnenie, pripadne aj spracovanie
vystupu y(n). Sucastou simulacie budu vsak aj opatrenia zohladnujuce
dlzku slov v kodovanych hodnotach signalov, koeficientoch nasobiciek, ako
aj v posuvnych registroch. Okrem toho treba simulovat aj sposoby
pouzivané pre obmedzenie dizok slov po vykonani aritmetickych operacii.
Cely program simulacie musi zohladnovat ciele prace a sposoby zaverecného
vyhodnotenia dosiahnutych vysledkov, pripadne potvrdenie, alebo
zamietnutie dopredu formulovanych hypotéz.



Rov.(3.20) nam mozu sluzit aj na wurcenie prenosovej funkcie
modelovanej sustavy. Ak totiz pripustime existenciu dvojic originalov a
obrazov, teda

x(n) - X(z)
y(n) - Y(2)
s(n) - S(z)

potom novy tvar rov.(3.20) je:

S(z) =K-X(z2) +B1-z'-S(z)+By-z2-S(2)
Y(z)=2z1-S(z2)-22-S(z) =z1-(1-21)-S(2) (3.22)

Prva rovnicu upravime do tvaru

S(z)- (1-B1z ' -B2z?) = KX(2) (3.33)
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Obr.3.13 Analyzované modely
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(3.34)
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Hladany vysledny prenos dostavame ich suc¢inom
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Naznacenu metodu analyzy mozeme aplikovat samozrejme aj na ovela
zlozitejsie modely ako sme uviedli v predchadzajucom pripade.

Musime si ale uvedomit, ze v pripade modelov, ktoré obsahuju
sumatory medzi posuvnymi registrami (napr.obr.3.4a) vzorky stavovej
premennej nemaju jednoznac¢nu suvislost s vystupmi a vstupmi posuvnych
registrov a tak analyza sa stava neprehladnejsia a zlozitejsia. Riesenie tohoto
problému je v rovnocennej nahrade takéhoto modelu pomocou principu
transpozicie. Vyznam vzoriek stavovej premennej sa stane potom pre vSetky
posuvné registre jednoznacny a analyza moze prebiehat jednoducho a
prehladne tak, ako sme to uviedli v priklade.

[Priklady 3.3 a 3.4
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