
11MSP – Test ze Simulinku – 00001

Jméno a p̌ŕıjmeńı:

Skupina:

Datum: Body:

Odevzdáńım tohoto testu potvrzuji, že test byl vypracován samostatně s použit́ım pouze po-

volených zdroj̊u informaćı. Beru na vědomı́, že jakékoliv porušeńı těchto pravidel znamená

nesplněńı požadavk̊u na absolvováńı předmětu a tedy automatické neuděleńı zápočtu.

1. (3b.) Vytvořte Simulinkový model systému popsaného rovnićı

y[n+ 3]− 5

sin (n)− 2
y[n+ 2]− 5 ey[n] y[n+2] − 5 sin (−n− 2) y[n] = −5 · 1[n] + u[n]

s počátečńımi podmı́nkami y[0] = −4, y[1] = −2, y[2] = −2 a vstupem u[n] = 1[n].
Odsimulujte jej pro n ∈ ⟨0, 11⟩. Výstup y[n] uložte pomoćı bloku ToWorkspace do
proměnné sysoutd21.

Popǐste, jak zadáte počátečńı podmı́nky. Bud’te konkrétńı. Uved’te, jak v Simulinku
nastav́ıte parametry simulace.

Pokračováńı na druhé straně.



Doplňkové otázky

2. (3b.)

� Mějme systém, který je popsaný následuj́ıćım Simulinkovým schematem:
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� Popǐste signály na jednotlivých spojnićıch.

� Napǐste rovnici, př́ıpadně rovnice systému.

� Systém je:

□ spojitý □ diskrétńı
□ lineárńı □ nelineárńı
□ časově invariantńı □ časově proměnný



11MSP – Test ze Simulinku – 00002

Jméno a p̌ŕıjmeńı:

Skupina:

Datum: Body:

Odevzdáńım tohoto testu potvrzuji, že test byl vypracován samostatně s použit́ım pouze po-

volených zdroj̊u informaćı. Beru na vědomı́, že jakékoliv porušeńı těchto pravidel znamená

nesplněńı požadavk̊u na absolvováńı předmětu a tedy automatické neuděleńı zápočtu.

1. (3b.) Vytvořte Simulinkový model systému popsaného rovnicemi

x1(t)
′ =

3

cos (4t) + 5
x2(t) + x3(t)− sin (−t+ 3)

x2(t)
′ = x1(t) + c x2(t) sin (x3(t))

x3(t)
′ =

(
3t2 − t+ 4

)
x1(t) + x2(t) + 4 · 1(t)

y(t) = x1(t) + x3(t)

s počátečńımi podmı́nkami x1(0) = 2, x2(0) = −2, x3(0) = −4 . Odsimulujte jej pro
t ∈ ⟨0, 22⟩. Výstup y(t) uložte pomoćı blokuToWorkspace do proměnné vystups1799.

Popǐste, jak zadáte počátečńı podmı́nky. Bud’te konkrétńı. Uved’te, jak v Simulinku
nastav́ıte parametry simulace.

Pokračováńı na druhé straně.



Doplňkové otázky

2. (3b.)

� Mějme systém, který je popsaný následuj́ıćım Simulinkovým schematem:
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� Popǐste signály na jednotlivých spojnićıch.

� Napǐste rovnici, př́ıpadně rovnice systému.

� Systém je:

□ spojitý □ diskrétńı
□ lineárńı □ nelineárńı
□ časově invariantńı □ časově proměnný
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