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3 Linearizace 

1 LINEARIZACE 

 

 

OBSAH KAPITOLY: 

Linearizace 

Linearizace tečnou rovinou 

 
 

 

MOTIVACE: 

Chování reálných dynamických systémů lze popsat nelineárními 
diferenciálními rovnicemi, které lze nahradit linearizovaným popisem 
platným v omezeném rozsahu vstupních veličin. 

 
 

 

CÍL: 

Umět nahradit nelineární popis lineárním. 
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4 Linearizace 

1.1 ÚVOD 

Většina reálných systémů je nelineárních. Protože s nelineárními modely s pracuje obtížněji 
než s lineárními, snažíme se tyto nelineární modely nahradit lineárním. K tomu nám slouží 
linearizace. Můžeme linearizovat jak statické, tak i dynamické vlastnosti daného systému. 

• Pracovní bod linearizace - je bod, ve kterém se provádí linearizace. 

• Pracovní oblast linearizace - je okolí pracovního bodu, ve kterém je odchylka 

mezi lineárním a nelineárním modelem minimální. 

Metody linearizace 
• Tečnou rovinou 

• Sečnou rovnicí (metoda je přesná, ale složitá) 

• Regresní přímkou (naměřená data) 

1.2 LINEARIZACE TEČNOU ROVINOU 

Uvažujeme nelineární statických systému s jedním výstupem 
)(ufy = , (1) 

kde  y  – výstupní veličina, 

u  – vstupní veličina. 

V okolí zvoleného nebo zadaného pracovního bodu 0u  rozvineme nelineární funkci )(uf  
v Taylorovu řadu (první přiblížení) 
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f  - řádkový vektor parciálních derivací určených v pracovním bodu 0u . 

Po zanedbání zbytku )(uR  dostaneme linearizovanou rovnici (tzn. první přiblížení, tj. při 
rozvoji uvažujeme pouze absolutní člen a lineární členy, členy a parciální derivacemi druhého 
a vyšších řádů zahrneme do zbytku )(uR ): 
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Geometrická interpretace pro jednorozměrový systém )1( =r  je na (obr. 4.1). Velmi důležitá 
je skutečnost, že po provedené linearizaci musíme nový počátek souřadnicového systému 
přesunout do pracovního bodu ),( 00 yu . Prakticky to znamená, že s linearizovaným modelem 
musíme pracovat v přírůstkových souřadnicích, jinak by nebyla splněna podmínka linearity. 
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5 Linearizace 

Z (obr. 4.1) vyplývá, že linearizovaný model bude platit pouze pro malé změny vstupního 
signálu v okolí pracovního bodu. 
V případě mnohorozměrového výstupu je třeba uvažovat pro každý dílčí výstupní signál 
rovnici typu (44) a postupovat stejně. 

 
Obr. 4.1 Statická charakteristika, princip linearizace tečnou 

 
Obr. 4.2 Statická charakteristika, po linearizaci v nových souřadnicích 

Δy 

Δu 
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