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Po przekształceniach otrzymujemy macierz transmitancji

Zwróćmy uwagę, że w transmitancja pozostaje tylko część 
sterowalna i obserwowalna

Transmitancja układu opisuje jedynie część 

sterowalną i obserwowalną układu

Dla układu jednowymiarowego tj.: dim u=S=dim y=L=1
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Przykład

Układ jest sterowalny i obserwowalny
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Po przekształceniach otrzymujemy macierz transmitancji

Zwróćmy uwagę, że w transmitancja pozostaje tylko część 
sterowalna i obserwowalna

Transmitancja układu opisuje jedynie część 

sterowalną i obserwowalną układu

Dla układu jednowymiarowego tj.: dim u=S=dim y=L=1
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Przykład

Układ jest sterowalny i obserwowalny
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