Modelovani systému a procesu
CVUT Fakulta dopravni

Vzory prikladi na Laplaceovu transformaci ke zkousce

Priklad VL1

Naleznéte prenosovou funkci H(p) spojitého LTI systému popsaného stavovymi rovnicemi
() = Ax(t)+ Bu(t)
y(t) = Cux(t) + Dult)

Pti odvozeni pouzijte Laplaceovu transformaci.

Priklad VL2

Urcete podminky stability spojitého systému s impulsni odezvou

h(t) = e™ - sin bt

Priklad VL3

Urcete, jakych hodnot mize nabyvat konstanta a, mé-li byt spojity systém popsany rovnici
y'(8) +2y' (1) + (1 + a®)y(t) = u(t)

stabilni.

Jaky tvar méa prenosova funkce prislusna vyse uvedené diferencialni rovnici?

Naleznéte y(t) pro z(t) = e.

Priklad VL4

Urcete, jakych hodnot mohou nabyvat konstanty a a b, ma-li byt spojity systém popsany
rovnici

y'(t) + (a =) y'(t) — aby(t) = u(t)
stabilni?

Jaky tvar ma prenosova funkce prislusna vyse uvedené diferencialni rovnici?

Naleznéte y(t) pro x(t) = t e®.



Priklad VL5

Urcete hotnoty a, b, ¢, pro néz je systém, popsany prenosovou funkci

stabilni.

Pro obecny vstup u(t) sestavte diferenencialni rovnici vnéjsiho popisu systému s vyse uve-
denym pfenosem.

Jaka bude impulsni odezva h(t) tohoto systému?

Priklad VL6
Linearni spojity systém je popsan stavovymi rovnicemi

() = a- ()
zy(t) = x1(t)
y(t) = aa(t)
s poc¢ateénimi podminkami x1(0) = a, 22(0) = —1. Sestavte diferencidlni rovnici pro y(t)

a Teste ji pomoci Laplaceovy transformace. Urcete, pro jaké hodnoty a je uvedeny systém
stabilni.



Modelovani systému a procesu
CVUT Fakulta dopravni

Vzory ptikladi na Z-transformaci ke zkousce

Priklad VZ1

Naleznéte prenosovou funkci H(z) diskrétniho LTT systému popsaného stavovymi rovnicemi
z(n+1) = Muz(n)+ Nu(n)
y(n) = Pz(n)+ Qu(n)

Pti odvozeni pouzijte Z-transformaci.

Priklad VZ2

Urcete podminky stability diskrétniho systému s ¢asovou odezvou
a” —b"

c—d

y(n) =

Priklad VZ3

Urcete, jakych hodnot mtize nabyvat konstanta a, ma-li byt diskrétni systém popsany
rovnici

y(n—2)+2-y(n = 1)+ (1 +a”) -y(n) = z(n)
stabilni.

Naleznéte y(n) pro z(n) = d(n), kde 6(n) je jednotkovy impuls v nule.

Jaky tvar ma prenosova funkce prislusna vyse uvedené diferencni rovnici?

Priklad VZ4

Urcete, jakych hodnot mtze nabyvat konstanta a, ma-li byt diskrétni systém popsany
rovnici
y(n+1) +a-y(n) =), y0)=0
stabilni.
Naleznéte y(n) pro z(n) = u(n), kde u(n) je jednotkovy skok v nule.

Jaky tvar ma prenosova funkce prislusna vyse uvedené diferen¢ni rovnici?
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Priklad VZ5
Urcete y(n), které je FeSenim diferenéni rovnice

y(n) —y(n — 1)+ 2 yln —2) = u(n), y(0)=0,y(~1) =0
pro

1. vstupni signal u(n) = 1(n), kde 1(n) je jednotkovy skok v bodé 0,

2. vstupni signél u(n) je periodické posloupnost u(n) = u(k+4), kde jednotlivé hodnoty
béhem periody jsou

u(0) = 0,
u(l) = wu(3) = 2,
u(2) = 4,

(tip: pro vypocet Z-obrazu periodické posloupnosti lze s vyhodou pouzit véty o po-
sunuti a vztahu Z[u(n)] = Z[u(n + 4)]).

Priklad VZ6
Linearni diskrétni systém je popsan stavovymi rovnicemi

ri(n+1) = z3(n)
zo(n+1) = a-x1(n)
y(n) = z1(n)

s pocateénimi podminkami z1(0) = 1, 22(0) = —a. Naleznéte diferen¢ni rovnici pro y(n) a
feste ji pomoci Z-transformace. Urcete, pro jaké hodnoty a je uvedeny systém stabilni.



