Podsjetimo se...

= primjeri slike

= primjeri video signaa

* nizovi simbola

= vremenski diskretni signali i otipkavanje
= Kkvantizacija po amplitudi i vremenu

= funkcijei kompozicijafunkcija

= sustavi kao funkcije

= primjer sustava s povratnom vezom

= opis sustava pomocu blok dijagrama

= dloZeni sustavi

ZES0I

= danas ¢emo razmotriti:
= bezmemorijske sustave
= eksplicitnei implicitne sustave
= spojnu listu
= opisivanje memorijskih sustava
= definiciju i spajanje kona¢nih automata

\Y)

z=so1  Opis sustava pomocu blok dijagrama

= U dosadadnjim primjerima ve¢ smo koristili
blok dijagrame kako bi opisali sustave

= razmotrimo detaljnije slaganje vise
funkcijskih blokova u jedan sloZeniji sustav

_ M

zEzs0)1  Opis sustava pomocu blok dijagrama

= sustav Sse prikazuje blokom

ueU yeY
SU-»Yp—
U:[DU%KU] Y:[Dv%Kv]
[Dy =K, ]

—[Dy = K,]

_ M

zzs01  Opis sustava pomocu blok dijagrama

ueU yeY ze Z
——S:U Y S:Y>Z
U:[DUHKU] Y:[DY%KY] Z:[DZA)KZ]

S:U->Y

= funkcija S opisuje sustav koji je nastao
spajanjem sustava S, i S, u kaskadu

YueU, SUu)=S,(S(u)) e S=S,-3

I

= primjer

primjer

voice-like signal

o HE |

Telephone

Line Card

Zség Opis sustava pomocu blok dijagrama

voice-dike signal

Telephone

Figure 1.15: Abstraction of plain-old telephone service (POTS)

Source: Edward A. Lee and Pravin Varaiya: Structure and Interpretation of Signals and
Systems, author permission

ZSE% Opis sustava pomocu blok dijagrama

primjer
GovorUl Lindgnall . Lindgnal2 BitNiz
Mikrofon Parical Koder
Mreza
BitNiz LinSgnal3 i GovorlZ
Dekoder 9 Parica2 LinSignal4 Zwucnik f——

ngg Opis sustava pomocu blok dijagrama
primjer
= neka su Govori skup svih moguc¢ih ulaznih
signala u telefonski mikrofon oblika
GovorUl :Vrijeme — Tlak
= pasu Govori prostor signala

Govori =[Vrijeme — Tlak]

= mikrofon (telefon) pretvara signal GovorUl u
signal u skupu
LinSgnali =[Vrijeme — Napon]

I

[Vrijeme — Tlak]

primjer

GovorUl LinSgnall
— mikrofon [—

[Vrijeme — Tlak|
— [Vrijeme — Napon]

= padefiniramo
Mikrofon: [Vrijeme — Tlak | — [Vrijeme — Napon]

= odnosno

Zség Opis sustava pomocu blok dijagrama

[Vrijeme — Napon]

Mikrofon: Govori — LinSignali




gg Opis sustava pomocu blok dijagrama
— primjer

LinSgnall LinSgnal2
Parical

[Vrijeme — Napon] [Vrijeme — Napon]

[Vrijeme — Napon]
— [Vrijeme — Napon]

= padefiniramo
Parical:[Vrijeme — Napon]| — [Vrijeme — Napon|
= odnosno

Parical: LinSgnali — LinSgnali
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S‘s Opis sustava pomocu blok dijagrama
ZESO)! orimjer

= paje ulaz u Koder

(Paricale Mikrofon)(GovorUl)

Lindgnal2 BitNiz
— Koder [—
[ DiskrVrijeme — Binarni|

[Vrijeme — Napon|

[Vrijeme — Napon)]
— | DiskrVrijeme — Binarni]

Koder : [Vrijeme — Napon] — [ DiskrVrijeme — Binarni]
= odnosno
Koder : LinSgnali — BitNizovi u

A3
sﬁ Opis sustava pomocu blok dijagrama
ESO)! orimjer
= digitalnatelefonska Mreza moZze se modelirati
kao funkcija

Mreza:[ DiskrVrijeme — Binarni|
— [ DiskrVrijeme — Binarni]

= odnosno

Mreza : BitNizovi — BitNizovi

Y
sﬁ Opis sustava pomocu blok dijagrama
ZESO)! primier
= nadlican n&in se definirgju ostali podsustavi
pase cjelokupni put signala Govor Ul kroz

_ M

zzs0)  Opis sustava pomocu blok dijagrama

\Y)

72801 Sozeni sustavi

» sustavi od kojih je sastavljen sloZeni sustav

eW .
telefonsku mrezu moze prikazati kao - =[EV)V .y Zovu se podsustavi
kompozicija funkcija vl | €2 = dvai viSe objekataili podsustava mogu se
ue §:U oY yeY S,:WxY >Z[Z=[D, 5K, | i . o S
TEEETE R E— spojiti tako da zajedno Cine jedan sloZeni
Zvucnik o Parica2 o Dekoder - Mreza sustav
o Koder o Paricale Mikrofon SIWxU —»Z » sustav svie ulazai izlaza mozZe se
jednostavno razloZiti navise sustavasvise
ulaza, ali samo s po jednim izlazom
V(w,u)e WxU, z=S(w,u)=S,(w,S(u))
Y Ry i
$IS Spajanje funkijsiih blokova u o o
200 o ZESO] Pravila spajanja ZES0] Sozeni sustavi

u ¢ 7 g Y z=f(u)
y=9(v,w)

= jednadZbe spgjanja
! Z} y=g(f (u),u)
W

y=h(u) . h
jedan funkcijski blok "

= jzlazi iz blokova se ne spajaju medusobno

= svaki ulaz bloka spaja se naizlaz nekog
blokaili je ulaz u spojeni slozeni sustav

= svi ulazi podsustava su angazirani

= jzlaz bloka moze hiti izlaz sloZzenog sustava

= ngimanje jedan izlaz podsustava jeizlaz
Spojenog sustava
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= goZeni sustav:

Gl oY1

Up
u
Ug Gz ——oOo Y2

Gg ——oO0Y3

18




SIS Spajanje sustava
ZES0I
= nekasustavi S, i S, imaju ulaze
{u;zai=1,2,..,m}i {u2j zaj=1,2,..,m}
i izlaze
{ywzak=1,2,..,r}i{yyzal=1,2,..,r5}.
= sustavi S; i S, su spojeni ako je barem jedna
varijablauy(t) ulaza sustava Sjizjednacena s
jednom varijablom y,,(t) izlaza sustava S, za
svaki ttj.
Up(®) =ya(), e [Lm]ile [1r]
Uy(t) =yyd). j € [1, m]ike [1,r] 1

\YS

ZESOI] Primjer

* nekajem;=2,m,=3,r,=2,1,=3, m=2i
r=3.
Y1 = Fra(uy, Upp)
Y12 = Fip(Uyy, Upp)
Ya1 = F1(Upy, Upp, Upg)
Y22 = Faa(Uay, Uz, Upg)
Y23 = F3(Upy, Uy, Upg)

20

Primjer-nastavak

S
= jednadZbe spajanja mogu hiti:
ulaziu S ulazius,

— Upy (1) = Yy (1)
3118 _ Zzz(g) Up(t) =y, (t)
S Uns(t) = uy(t)

21

M

Primjer-nastavak

ZES0)
b— e
11 u22 22
" uy S lL U S § *ﬁ
. N
Y3
S

= varijable sozenog sustava:

ulaziu S izlazi S
Ya(t) = yau(t)
A
2 y3(t) = y12(t) 2

Y P
Primjer
AESG

= sustav dloZen od dva nezavisna podsustava:

ulaziuS izlaziizS [ .
u® v =yu® u: wl S| i
Up(t)  Ya(t) = Yiolt)
us®)  ya() =yu(t) | 2 S, 7 v
W) oY) =y | S
Us(t) st = yas(t) S

» ulazi u,, u, nedjeluju naizlazeys, y,, Ys.
= ulazi u,, U, Us Ne utjecu naizlazey, ivys,.

23

\Y)

2801 Primjer-nastavak

» goZeni sustav zadanih ili Zeljenih svojstava
moze se dobiti sintezom jednostavnih sustava
u kompleksniji.

» razlaganjem ili analizom sustava mozemo
dobiti dobar uvid u viadanje sustavai utjeca
pojedinih podsustava.

24

\Y

Bezmemorijski sustavi
ZES0)

= bezmemorijski sustav ima svojstvo da odziv
sustava ovisi samo o trenutnoj vrijednosti
ulaznog signala a ne o njihovim prethodnim
vrijednostima

= sustav
F :[Realni —» Y] —[Realni - Y]
je bezmemorijski ako postoji funkcija
f:Y->Y

tako davrijedi
Vte Realni A Vue [Realni — Y], (F(u))(t) = f (u(t)) .

\Y)

Bezmemorijski sustavi

ZIESQ]I

y=Fu)=yt)=(Fu)®) = f(u®)

= bezmemorijski sustav imasvojstvo daizlaz u
trenutku t ovisi samo o vrijednosti ulaznog
signalau trenutku t.

26

Bezmemorijski sustavi
ZES Q]

» razmotrimo sustav
Kvadrat : [ Realni — Realni | — [Realni — Realni]
gdieakoje

y = Kvadrat(u)
tada

Vte Realni, y(t) = (u(t))?
* nekaje ulazni signal
Vte Realni, u(t) =sin(t)

27
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Bezmemorijski sustavi

A

=

Sﬁ Funkcijski blok s jednim ulazomi

ZESOI zeson Funkcijski blok
" " Do jednimizlazom
—_— ) Rea,,,, Vadrat(u = kod bezmemorijskih sustavaizlaz u .
trenutku t ovisi samo o vrijednosti ulaznog = Y(O) =(u(D)), zasvaki t
e P = (Kvadral() =($n0)° signalau trenutku t. = f jefunkcijakojabroju pridruzuje broj.
- as 2o | = elementi sustava su prikazani funkcijskim » blok oznacen s f nazivamo funkcijski blok.
'!" : ‘ r | blokom. » funkcijskavezaulazai izlaza moze se dati:
T nETE y(t) = (sin(t))? = funkcijski blok je opisan funkcijom. = analitickim izrazom pomoéu poznatih funkcija
. _ = Krivuljom u u-y ravnini
i ‘ § = 1(1— cos(2t)) y(O) = T (1), U (0), ..Uy (1) = tablicom diskretnih vrijednosti
£ > 2 y(t),u (t) e Realni Uy ——
| < U— f(,..) =Y
2 41:v-w-n.nuonal!.!lm 28 U3 29 ®
SIS anje funkcijskih blokova u o .
2SO0l ZES0l pajany J zzso1 Eksplicitni i implicitni sustavi
sustav
" sustav svise ulazai vise izlaza = dvije grupe sustava bez memorije:
MATLAB Yy = f1(Ug,Up,Us,Uy) Uy — S = eksplicitni sustavi,
Y, = f5(Uy,Up,Ug,Uy) Hé_, fob—y = implicitni sustavi.
- Us — Y = podjela prematome dali signal na
L o Ya = f3(Uy,Up,Us,Uy) podeiap g
Primjeri funkcijskih blokovas svom putu kroz sustav &ini petlju:
jednim glazom i jednim uvodenjem vektora: gdiejef = eksplicitni sustav — nema petlje,
izlazom ylaz Uy, Uy, ... U]T y=f (u) ... vektorska = implicitni sustav — imajednu ili vise petlji.
izlaz: [y;,Y, . VI" funkcija ) )
zesol Prikaz sustava listom spajanja zesol Prikaz sustava listom spajanja zeson Prikaz sustava listom spajanja
. L U—-os Y,
= Sortiranalista: fy f2
u .
f g —Y  gfu = kadasu redci u listi spajanjaslozeni tako dau svakom r f, f, il fiif,u
4|—) f:u retku ime funkcijeili varijable desno od dvotocke fof ul : £ f
1-'2 2-'1

= svaki funkcijski blok imajedan redak u listi.

= jzlazne varijable ozna¢ene su oznakom
funkcijskog bloka.
= ulazne varijable oznacene su:
= ulazimau doti¢ni blok,

= oznakamabloka iji izlaz ulazi u doti¢ni blok.

moZemo naéi lijevo od dvotocke negdje iznad tog retka
ili jeto ulaz sustava, kazemo daje lista sortirana

g:fu — fou

f:u g:f,u
nesortirana sortirana

lista lista

= |ista se ne moZe sortirati = sustav je implicitan

= implicitni sustav je sustav s povratnom vezom

= spojnalistaje natin ustanovljavanjadali je sustav
eksplicitni ili implicitni u slu¢gju dato nije
moguce ustanoviti vizualnom inspekcijom




SIS Formulacijei rjesenje jednadzbi
SO0 T
sustava (eksplicitni sustav)
= Ulazno izlazne jednadzbe na osnovu

sortirane spojne liste:
V

w

Uy —— fl f2 ] f3 —
Uy l—) r
. v =1 (uy)
fl' Ul W= fz(va u2)
fZ: fly u2 y = f3(V, W, UZ)
for £y, f0 Uy y = f{fy(uy), Bl (uy), ug, Ut =

SIS Formulacijei rjeSenje jednadzbi

Y qustava (spajanje u paralelni slog)
1w Y=Y+,
! Y= f1(u)
u y
Y, = fz(u)
f, [ y=f(u)=f(u)+f,()
f=f+f,

= paraelni spoj ili slog.
= vedi broj sustavasloinenih paraelno:

y="fu)=> f(u)

SIS Formulacijei rjeSenje jednadzbi
ZES Q||
sustava (spajanje u paralelni slog)

» karakteristika paralelnog sloga dobiva se
Zbragjanjem karakteristika blokova.

Y1, Y2 fa y
f1

39

gﬁg Formulacije i rjeSenje jednadzbi

' sustava (spajanje u kaskadu)
=f,(v)
g— fj_ v fz —>0 V= fl(u)

y= fz(fl(u))
= kaskada sustava.
= funkcija kaskade je kompozicija funkcija:
= f=f,0f,
= zakaskadu s vecim brojem blokova vrijedi:
y=f(foa(fo(..(f,(W)..))).
f=fof jof ,o0...0f. o

Formulacijei rjeSenje jednadzbi
ZEso) Sustava (spajanje u kaskadu)
= Funkcija kaskade ovisi o redoslijedu blokova.

y y

41

Formulacijei rjeSenje jednadzbi
zEso) Sustava (spajanje u kaskadu)
» Funkcijakaskade ovisi o redoslijedu blokova.

y f1(v) y] £°f
\ X
f2(x)
\
X 42

Formulacijei rjeSenje jednadzbi
zEso) Sustava (spajanje u kaskadu)
= Obrnuti redoslijed kaskada.

y fa(v) yl f°h
\ X
f1(3)
i
X ’\‘ o

S?gg Formulacijei rjeSenje jednadzbi

' sustava (spajanje u kaskadu)
R f y

X

flo f2

Bezmemorijski sustavi
ZES Q]

= ponovimo:
bezmemorijski sustav ima svojstvo da odziv
sustava ovisi samo o trenutnoj vrijednosti
ulaznog signala a ne o njihovim prethodnim
vrijednostimai moZemo pisati:

Vte Realni, y(t)= f(u(t))




M

=

Memorijski sustavi
ZESO

= memorijski kauzalni sustav s beskonatnom
memorijom definiran je s

Vte Realni, y(t)=F(u_.,)

\V
sﬁ Memorijski sustavi u konacnom
ZESQI .

intervalu

= vladanje sustava uglavnom pratimo na
kona¢nom vremenskom intervalu (1, ,t] koji
nazivamo interval promatranja

= zanimanas, dakle, odsje¢ak odziva

Y
S‘s Kontinuirrani memorijski sustavi -
ES @ -
primjer
= nekaje zadan vremenski kontinuirani sustav s
ulazomui izlazomy gdjeje

t
Vte Realni, y()=— [ u(r)dz
M t-M

= uz zamjenu varijabli slijedi

= pri ¢emu bi trivijalni Sucg u,_, , = u(t) ucinio Yito 1
. 108 U y(t) = Ju(t-7)dz
ovg sustav bezmemorijskim kao posljedica odsjetka pobude M3
u = ocigledno radi se 0 memorijskom sustav koji
N (ol Y inate ima svojstvo izgladivanja ulaznog signala ,,
Diferencijalne jednadzbe Diferencijalne jednadzbe =y Diferencijalne jednadzbe
ESQ) ZESOl ZES0]

= sustavi koji su opisani funkcijom
KontSustavi : KontSignali — KontSignali
= KontSignali je skup vremenski kontinuiranih
signala koji ovisno o konkretnom sustavu
mogu biti
KontSignali =[Vrijeme — Realni] ili
KontSignali = [Vrijeme — Kompleksni |
uz Vrijeme= Realni ili Vrijeme= Realni,

49

= ovako definirana klasa sustava naziva se
vremenski kontinuirani sustavi

= vrlo ¢esto se vremenski kontinuirani sustavi
opisuju diferencijalnim jednadzbama

= podsjetimo se primjera
Y — pomak automobila
U —jevisina ceste (neravnine)

m-y”=b(u'-y)+k(u-y)

» b K b, k
y+—y+—y=—U+—u
m> m°> m m

<

Uyz zamjenu 2=

3o

Y +2ay +afy = 200 + afu

51

A\

ZES0] Vremenski diskretni sustavi

= klasa sustava opisanih funkcijom
DiskrSustavi: DiskrSignali — DiskrSignali
naziva se diskretni sustavi

= dakle vremenski diskretni sustavi djeluju s
klasama diskretnih signala koji mogu biti

DiskrSignali =[Cjelobrojni — Realni] ili

DiskrSignali =[Cjelobrojni — Kompleksni] ili
DiskrSignali = Prirodni, — Realni] ili
DiskrSignali = Prirodni, — Kompleksni | 5

\Y)

2SO0l Jednadzbe diferencija

= vremenski diskretni sustavi ¢esto se opisuju uz
pomo¢ jednadzbi diferencija

= razmotrimo vremenski diskretni sustav

S:[Prirodni, — Realni|— [ Prirodni, — Realni|
gdieje za

Yue [Prirodni, — Realni], y=S(u)
dans
Vne Cjelobrojni, y(n) :%(u(n) +u(n—1)+u(n—2)23

\

AESO) Jednadzbe diferencija

= izlaz za svaki indeks n je srednja vrijednost tri
uzlazne vrijednosti (tri uzorka)

= ovO jejednostavni sustav za usrednjavanjei
naziva se moving average




M

=

ZESOI] Jednadzbe diferencija
= nekaje u(n) = s(n), jediniéni skok, funkcija
definirana kao

1 za n=20
Vne Cjelobrojni, s(n):{ z

0 zaostalen
= rjeSavanjem zadane jednadZzbe diferencija

A

=

ZESOI Jednadzbe diferencija

= opci oblik sustava za usrednjavanje tzv.
moving average systemje

M-1
Vne Cjelobrojni, y(n) :ﬁZu(n— )
j=0

= zasvaki n ovaj sustav daje srednju vrijednost

Ry
w Deklarativne i imperativne definicije
ZESO)!
sustava
= dani primjeri su bili primjeri deklarativne
definicije sustava
= imperativna definicija predstavlja postupak za
izratunavanje izlaznog signa a za zadani

izratunavaseizlaz y od zadnjih M vrijednosti ulaznog signala wazmni signal
1 za nx>2
2/3 7a n=1 = ova sustav predstavlja diskretnu realizaciju
Vne Cjelobrojni, y(n)= sustava opisanog s
1/3 za n=0 M
0 inae i} Y =1 Oj X(t—7)dr )
Y} Y/ Y
sﬁ Deklarativne i imperativne definicije sﬁ Deklarativne i imperativne definicije .
ZESQ ESQ 22801 Automati

sustava

= imperativni opis kontinuiranih sustava mogu¢
je uz pomo¢ analognih el. mrezaili ostalih
fizikalnih sustava koji su kontinuirani sami po
sebi

= imperativni opis sustava moze biti u obliku
niza naredbi odgovargjuc¢eg programau
nekom od programskih jezika

sustava

= u ducgju kontinuiranih sustava hiti ¢e
potrebne odgovargjuce aproksimacije koja se
koriste pri rjeSavanju diferencijalnih jednadzbi

= vremenski diskretni sustavi ¢esto se definirgju
kao automati engleski state machines

59

= do sada koristen model ulaz - iZlaz koji je
definirao izlazni niz za zadani ulazni niz

= uvodi se prikaz sustavatemeljen na
poznavanju stanja sustavai ulaznog nizai
naziva se model s varijablama stanja

= idegja setemelji nadinjenici da sustav u svom
djelovanju prolazi kroz niz promjena stanja

= OVO jeimperativni opis sustava

RY
ZES0] Automati

= ¢esto je korisno opisati dio sklopovljaili dio
racunalnog programa kao sustav i to
koristenjem modela s varijablama stanja

= ovg pristup omoguc¢ava bolju analizu od
drugih formalnih opisa

= zapocetak razmatramo model s varijablama
stanja za automate (sustave) s konacnim (i
relativno malim) brojem stanja— konagni
automati

61

A

ZES0] Uvod u automate

= konatni automati uglavnom su vezani uz
nizove dogadaja

= stanje sustava predstavlja (saZimlje) povijest
sustava

= prematome automat ¢e generirati znak
(uzorak) izlaznog signala natemelju ulaznog
znaka (uzorka) i stanja sustava

62

ZES0] Automati

= preciznije
1. razmatra se ulazni znak u(n)

2. automat generiraizlazni znak uracunavajuci znak u(n) i
trenutno stanje x(n)

3. natemelju znaka u(n) i trenutnog stanja x(n) automat
izracunava novo stanje x(n+1). Ovo se naziva prijelaz
stanja, azuriranjeili engleski update

4. automat se vraca natocku 1. postupka i uzima u
razmatranje znak u(n+1)

= naova nacin automat specificiraniz izlaznih
znakova za niz znakova ulaznog signala




M

ZESOI Automati

= opis sustava kao funkcije ukljucuje tri dijela
skup ulaznih signala, skup izlaznih signalai
funkciju samu,

F :UlazniSgnali — |ZazniSgnali

= uducaju automata ulazni i izlazni signali su
oblika

NizDogadjaja: Prirodni, — Znakovi

gdje su Prirodni,={0,1,2,...} aZnakovi

\YS

Automati
ZESO

= automat se definira uredenom petorkom
Automat = (Stanja,Ulaz, | Zdaz,

FunkcijaPrijelaza, pocetnoStanje)
znaenje ovihimenaje
Sanja - prostor stanja
Ulaz - ulazni skup znakovaili ulazni alfabet
|Zazi —izlazni skup znakovaili iZlazni alfabet
pocetnoStanjee Stanja je pocetno stanje

FunkcijaPrijelaza: SanjaxUlaz

M,

ZESO] Automati

= Ulaz i 1zZlazi su skupovi mogucéih ulaznih
odnosno izlaznih znakova
= skup UlazniSignali sastoji se od svih
beskonacnih nizova ulaznih znakova
UlazniSignali = [ Prirodni, — Ulaz |
= skup |zZlazniSignali sastoji se od svih
beskonagnih nizovaizlaznih znakova

|ZazniSgnali =[Prirodni, — |Zaz|

proizvoljni skup o — Sanjax|zaz 6 6
\/ Y Y
ESQ) Automati ZESOl Automati ZES0] Automati
= nekaje ulazni signa = automat opisan petorkom = ai i definira postupak zaizra¢unavanje ove
ue UlazniSgnali

= pojedini znak u signalu mozZe se oznaciti
u(n), Vne Prirodni,
n ovdje ne predstavlja trenutak u vremenu vec
korak (poziciju) u nizu
= cijeli ulazni signal jeniz

(u(0),u(2),u(?),....,u(n),...)

67

Automat = (Sanja,Ulaz, |Zaz,
FunkcijaPrijelaza, pocetnoStanje)
definirafunkciju
F :UlazniSgnali — lzZlazniSignali
dakle

YueUlazniSgnali = y=F(u)

funkcije za odredeni ulazni signal

= niz stanja u pojedinim koracima, odziv stanja,
(x(0), x(1),....) i izlazni signal y se
konstruiraju, korak po korak, kako dlijedi

x(0) = pocetnoStanje
[
vn>0, (x(n+1),y(n))= FunkcijaPrijelaza(x(n),u(n))
= svaki gornji izracun se nazivareakcija ili odzv,,

\Y

ZES0] Automati
= pogodno je funkciju FunkcijaPrijelaza
razloZiti u dvije funkcije
funkciju narednog stanja
narednoSanje: SanjaxUlazi — Stanja
i izZlaznu funkciju
izlaz: SanjaxUlazi — 1Zlazi

papisemo x(n+1) = narednoStanje(x(n),u(n))

odnosno  y(n) =izlaz(x(n),u(n))
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\Y)

ZES0] Automati
= zaklju¢no

vx(n)e Sanja Yu(n)e Ulaz,
(x(n+1), y(n)) = FunkcijaPrijelaza(x(n),u(n))
= (narednoStanje(x(n),u(n)),idaz(x(n),u(n)))
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