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5 piikladua na spojité systémy
(maximum 30 bodu)

1. Podle definice Laplaceovy transformace plati véta o posunuti ve tvaru
LAL(t=7)g(t —7)} =e T L{g(t)} = e " G(p).
Vyuzijte tento vzorec pro nalezeni Laplaceovy transformace posunuté funkce zadané jako
ft)=1(t—3)g(t—3)=1(t—3) (£* — 5t +2).
Nejprve doporucujeme nalézt funkei g(t).

sprdvné resent 4 body

2. Spojity LTI systém je popsan diferencidlni rovnici

Ft)+af(t)=0

pro pocéatecni hodnoty f(0) = 1 a f(0) = 2a a f(0) = a?. Pro jaké hodnoty a je feseni dife-
rencidlni rovnice stabilni? Znazornéte prubéh feseni pro a = 1.

sprdvné reseni 5 bodi

3. Urcete stabilitu a impulsni odezvu h(t) systému s prenosovou funkei

1
H(p) = .
) 1+ 2p+2p? +p?

spravné reseni 6 bodu
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4. Na obrazku je model zavéSeni kola vozidla a jeho odpruzeni s koeficienty tuhosti ki, ks a kq.
Jestlize plati pohybové rovnice

M is(t) + ke [3(t) — u(t)] — ks [21(t) — 23(t)] — ka [21(¢) —23(¢)] = 0,
mi’l (t) + ks [a:l(t) — xg(t)] + kd [.i?l(t) — ig(t)] = 0,

naleznéte stavovy popis s pouzitim vektoru stavovych proménnych [x;(t) zo(t) z3(t) x4(t)] . Na-

Y (p)

leznéte prenosovou funkci H(p) = m, kterd charakterizuje chovani vozidla v zavislosti na
p

povrchu vozovky.

spravné reSeni 7 bodu



5. Systém je popsan diferencidlnimi rovnicemi

i’l(t) -1 0 0 xl(t) 1
M= 1 -1 0| |z0)|+ 0] u@
i‘3(t) 0 1 —1 .7}3(15) 0
z1(t)
Yy = [ 0 0 1] xa(t)
z3(t)

e Je uvedeny systém stabilni?
e Urcete prenosovou funkci tohoto systému H (p).

e Vypocitejte prechodovou odezvu.

spravné reseni 8 bodu



