Systemy dynamiczne
Lista nr 4

1. Wyznaczyé et jezeli:

0 1 0 1 s+ 2
A= A= K(g) = — > =
R B e B e =
2. Zbadaé¢ sterowalnosé uktadu:
T1 0 1 0 1 0
jj2 = 0 0 1 To| + 0| u
jfg -1 -1 -2 T3 1

3. Zbada¢ obserwowalno$¢ uktadu z zadania 2, jesli:

T 0
y=0C |zo| + (0] u,
T3 0
jezeli macierz wyjs¢ jest réwna:
c=1[0 1 0
C=1[5 7 0
C=[13 2

4. Zmnalez¢ opis w przestrzeni stanu dla uktadu liniowego opisanego nastepu-
jaca transmitancja:

(a) K(s)= 518
(b) K(s) = sy



(c) K(s) = 523-85:;16

5. Wyznaczy¢ rownanie stanu i réwnanie wyjscia dla systemu opisanego na-
stepujacym réwnaniem rézniczkowym:

Y + 5§ + 8y + 2y = 10u.
6. Model poruszajacego sie obiektu zaktada nastepujacy wektor stanu:
T
x = [s v a} ,

gdzie s oznacza droge, v predkosé¢, a a przyspieszenie obiektu. Korzystajac
ze standardowych réwnan ruchu wyznaczyé rownania stanu opisujace poru-
szajacy sie obiekt. Zatozy¢, ze w uktadzie dokonywany jest pomiar predkosci
oraz przyspieszenia.



