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5 př́ıklad̊u na spojité systémy
(maximum 30 bod̊u)

1. Podle definice Laplaceovy transformace plat́ı věta o posunut́ı ve tvaru

L{1(t− τ)g(t− τ)} = e−pτL{g(t)} = e−pτG(p).

Využijte tento vzorec pro nalezeńı Laplaceovy transformace posunuté funkce zadané jako

f(t) = 1(t− 3)g(t− 3) = 1(t− 3)
(
t2 − 5t+ 2

)
.

Nejprve doporučujeme nalézt funkci g(t).
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2. Spojitý LTI systém je popsán diferenciálńı rovnićı
...
f(t) + a3f(t) = 0

pro počátečńı hodnoty f(0) = 1 a ˙f(0) = 2a a ¨f(0) = a2. Pro jaké hodnoty a je řešeńı dife-
renciálńı rovnice stabilńı? Znázorněte pr̊uběh řešeńı pro a = 1.
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3. Určete stabilitu a impulsńı odezvu h(t) systému s přenosovou funkćı

H(p) =
1

1 + 2p+ 2p2 + p3
.
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4. Na obrázku je model zavěšeńı kola vozidla a jeho odpružeńı s koeficienty tuhosti kt, ks a kd.
Jestliže plat́ı pohybové rovnice

M ẍ3(t) + kt [x3(t)− u(t)]− ks [x1(t)− x3(t)]− kd [ẋ1(t)− ẋ3(t)] = 0 ,

m ẍ1(t) + ks [x1(t)− x3(t)] + kd [ẋ1(t)− ẋ3(t)] = 0 ,

nalezněte stavový popis s použit́ım vektoru stavových proměnných [x1(t)x2(t)x3(t)x4(t)] . Na-

lezněte přenosovou funkci H(p) =
Y (p)

U(p)
, která charakterizuje chováńı vozidla v závislosti na

povrchu vozovky.
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5. Systém je popsán diferenciálńımi rovnicemiẋ1(t)ẋ2(t)
ẋ3(t)

 =

 −1 0 0
1 −1 0
0 1 −1

x1(t)x2(t)
x3(t)

+

1
0
0

u(t)

a

y =
[

0 0 1
] x1(t)x2(t)
x3(t)


• Je uvedený systém stabilńı?

• Určete přenosovou funkci tohoto systému H(p).

• Vypoč́ıtejte přechodovou odezvu.
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