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Problém 1. Amplitadova a fazova frekvencénéd charakteristika na obrazku patria dynamickému systému opisanému

prenosom
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Problém 2. Dynamicky systém je opisany prenosom G(s) = K nemu je pripojeny P-reguléator

so zosilnenim 2.4. Bezpecénost v zosilneni je

O ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

(O 1.65
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Kritické zosilenenie P-regulatora je

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

(O 78.15
v 5.25
() 58.72
O 150

PID regulator vhodny pre riadenie procesu, navrhnuty Zieglerovou-Nicholsovou metédou, mé tvar
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() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
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Problém 3. Dynamicky systém opisanym prenosom Gg(s) = je riadeny regulato-

5
s5 4+ 7s* +195% + 2552 + 165 + 4

rom so zosilnenim Zgr(s) = 1.5 a integra¢nou ¢asovou konstantou 77 = 10. Oblast hodnét zosilnenia
reguldtora, pre ktoré je uzavrety regulacny obvod stabilny, je

O Zgr(s) > 1.3

O Zgr(s) > 5.4

\/ ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
O Zr(s) €(0,5.4)
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O Zgr(s) €(0,1.3)

Problém 4. Na hranici stability je uzavrety regulaény obvod s riadenym systémom opisanym prenosom Gg(s) a
reguldtorom s prenosom Gg(s), ked
Gs(s) = 5 Gr(s) = 10
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Problém 5. Dynamicky systém je opisany prenosom G(s) = 8—9%5 Jeho frekvenény prenos ma tvar
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Amplituda frekvenéného prenosu pre w = 0.2 je

(O 0.28

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
(O 0.80

v/ 1.49
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Faza frekvencného prenosu pre w = 0.2 je

V/ —158°

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
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Problém 6. Do dynamického systému 1. rddu vstupuje harmonicky signal u(t) = 3sin(2t). Harmonicky vystupny
signal po dozneti prechodového deja méa tvar y(t) = 1.46sin(2¢ — 1.33).
Frekven¢ny prenos dynamického systému ma pri frekvencii w = 2 tvar

O G(jw) = 1.54e71:33

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

O G(jw) = 2.06e!-3%

V G(jw) = 0.49¢~1:3%

O G(jw) = —1.54e!3%

Prenos dynamického systému ma tvar

O ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
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Problém

Imaginary Axis

Imaginary Axis
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7. Stabilny proces je riadeny proporcionalnym regulatorom. Uzavrety regula¢ny obvod je stabilny. Amplitadovo-
frekvencna charakteristika otvoreného obvodu zloZeného z toho istého procesu a regulatora je na obrazku
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