Meno, SS:

Problém 1. Dynamicky systém je opisany vstupno-vystupnou diferencidlnou rovnicou y (¢)+5y" (t)+6y’ (t)+Ty(t) =

6u”(t) + 120/ (t) 4+ 5u(t) s nulovymi zaciatoénymi podmienkami. Stavovy opis po definovani stavovych
veli¢in tak, Zze nederivovand veli¢ina je z1(¢), 1. derivacia velid¢iny je z5(¢) a 2. derivacia veli¢iny je x3(t), je linedrny s
maticami

O ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

0 1 0 1
OA=( 0o o 1 |, B=|0]|, C=(5 12 6), D=(0 0 0)
-5 —6 -7 0
0 1 0 0
VA= 0o o 1 |, B=(0], C=(5 12 6), D=0
-7 —6 —5 1
-5 —6 -7 0
OA=( 1 o o |, B=[0|, Cc=(6 12 5), D=0
0 1 0 1
-7 -6 =5 1
OA=( 1 0 o0 |, B=|0]|, C=(6 12 5), D=(0 0 0)
0 1 0 0

Tento dynamicky systém

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
(O nie je riaditelny a nie je pozorovatelny

(O nie je riaditelny a je pozorovatelny

() je riaditelny a nie je pozorovatelny

\/ je riaditelny a je pozorovatelny

Problém 2.
Dynamicky systém je opisany nasledovnymi rovnicami
x’l = —2x1 4 29 + 33 + dui — 2us
x’2 = 2x7 —4xzo + 223 + 2us
Ty = —dwy + 2wy — 4wz + 3ug + lug
Yy = I1
Y2 = Hx1+ dao
Yys = I3

Prenos opisujuci vztah medzi y; a us méa tvar

O ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

_ 9552 1 3255 + 690
G(s) =
O Gl =15 11052 + 365 + 60

2
G(s) = s~ + 185+ 20
O Gl =15 11052 + 365 + 60
_ =252 -95+20
v Gls) = 1s° + 1052 + 365 + 60
O G(S) _ 5s + 350

" 1s% 4 1052 + 365 + 60

Vlastné ¢isla systému st

(O 5.0776;0.0388 + 0.62644; 0.0388 — 0.6264i

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
() 5.0776; —0.0388 + 0.62644; —0.0388 — 0.62641
(O —2.3086 + 2.4118i, —2.3086 — 2.4118i

\/ —5.3828, —2.3086 + 2.4118i, —2.3086 — 2.4118i
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Na zaklade spravnych vlastnych ¢isel vypocitanych v predoslej tlohe mozeme tvrdit, Ze dynamicky systém je
(O nestabilny
() riaditelny
O ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
(O pozorovatelny
\/ stabilny

Problém 3.
Linearny dynamicky systém je opisany rovnicami
r1 = —1.5z1+0.2x9+ 5u
o = 70.15%1
y = 1
s nulovymi zaciatoénymi podmienkami.
Obraz stavovej prenosovej matice systému ma tvar
5 S . —0.2
_ s+ 1.5s+0.03 s°+1.55+0.03
O 2(s) = 0.5 5715
s>+ 1.55+0.03 s*+ 1.55+0.03
IR 0'12 18
O 2(s) = < STods i )
s+1.48 s+1.48

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

0.2

S
2 2
vV B(s)=| ¢ +gg§1§ 0.03 s +81£51%0.03

s2+1.55+0.03 s®2+1.55+0.03
S 0.2
_ [ T55+0.03 T15s5+0.03
O @(s) = ( S8 s )
155 +0.03 TI.5s+0.03

Stavova prenosova matica systému mé tvar
—0.01e70:02t  (.14¢—0-02¢
O @@t) = < _0.1e-0-02t 1 010002t
1.01e48% — 0.01e%02  0.14e148% — 0.14€0-0%
O o) = < 01648t (01002 () 1l 48t 4 1.010:02¢ )

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

1.01e~ 148 — 0.01e~9-02  —0.14e~ 148 4 0.14¢0-02¢
vV e(t) = 0.1e7 148t —0.1e70-02t  _0.01e~ 148 4 1.01¢70:0%

1.01e™ 1488 _(.14¢~ 148

O ‘I’(t) = ( 0.1e 148t  _(.0le—1-48¢ )

Vystup systému pre jednotkovt skokovii zmenu vstupnej veliCiny je opisany funkciou

(O —0.68e~ 148 — 0.5¢70-02¢ _ .18

\/ ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
(O 0.5e79-02t 1 0.18

(O —0.07e 148t 4 5002t _ 493

() 0.68eT148t 1+ (0.5e10:02t 1 (.18

Problém 4.




Dynamicky systém opisany stavovym opisom

Ty = —dr1 — 279 — 3x3 + ur + 2us
x’2 = x1+ 2x9 — 33 + 2u1 + 4us
xh = 4xy — 3w — 623 + 3uy + 3us
yr = 1

Y2 = 22

Yys = I3

je stabilizovatelny pomocou spitnovizbového regulétora opisaného maticou K v tvare

o(a97)

ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

5 0 0
O ( 0 0 5 )
\/ 2 0 0
0 5 2
O 5 0 0
0 0 10
Problém 5.
Dynamicky nelinearny systém je opisany stavovym opisom
Ty = —2r —4a3
x’2 = br1—x0+4u

y = 22

V rovnovéaznom stave pre hodnotu vstupnej veli¢iny rovni 2 mozu mat stavové velic¢iny ¢iselné hodnoty
O x5 =-0.96,25 = 0.32
() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna
O x5 =-0.5,25 =0.25
V x5 = 032,25 =04
O x5 =-132,25=24

Jacobiho matica pre spravny rovnovazny stav z predoslej tlohy ma tvar

() ziadna z ostatnych odpovedi nie je spravna

O < ;2 fz.i% )




