Soubor prikladt k individual nimu procviceni problematiky

probirané v predmétech KKY/TR aKKY/AR1

Upozornéni: Néasledujici priklady vSak nepokryvaji veSkerou problematiku probiranou
v uvedenych predmétech.

Dotazy, naméty, piipominky smérujte na e-mail: ivop@kky.zcu.cz (do Predmétu napiste:
kky/cv)

1. Vysvétlete pojmy systém a orientované informacni vazby (uved'te piiklady a
protipriklady).
2. Uved'te formy vnéjSiho a vnitiniho popisu systémii.

¥
3. Pomoci definice Laplaceovy transformace L{f (t)} = of (t)e "dt spoctéte obrazy
0

nasledujicich funkci.
a f(t)=kxlt]
b. f(t)=e*®
c. f(t)=sin(wt)
d. f(t) = cos(wt)

4. Napiste definici obrazového pirenosu a uréete prenosy systémi zadanych pomoci
nasledujicich diferencidnich rovnic (proménna naleveé stran¢ predstavuje vystup
systému a proménné na pravé zase jeho vstup).

a  y&t)+y(t)=u(t)

b.  2y&t) +5y(t) = 3ukt)

C. 5Sudkt) +3udkt) + 2ukt) = wikt) + w(t)
d. 3z&t) =u(t)

5. Z véty o koncové hodnoté a definice obrazového prenosu odvod'te vypocet statického
zesileni z obrazového prenosu (vstupnim signdlem je jednotkovy skok) ak zadanym
obrazovym pirenosim uréete statické zesileni, nuly a poly. Prenosy preved'te natvary
svyjadienymi ¢asovymi konstantami (pokud to |ze).

2
F =
a F(p) 2p+3
_ p(p-J
b. F(p)=—————
(P) p®+11p+30
2+24p+16
c. F(p= p2 P
p(p-+0.8p+4)
2(p+2)(p+7
d. F(p)=2P*Ap+7)
(p+5)(p+3)

6. Systémy zadané obrazovym prenosem F ( p) preved’te na stavovou reprezentaci
(vnitini popis) a nakreslete schéma pro redizaci naAP MEDA.
a F(p)=——r
p(p+2)
2

(p+1(p® +2p+4)

F(p) =



10.

11.

_ p+3
F(P) =—F —©=
(p+2)(p+5)
+3)(p+5
F(p) = (PP +5
(p+7)(p+4)
Pro systémy zadané pomoci statického zesileni (k) (v pripadé systému s astatismem
pouZijte statického zesileni na ¢ast prenosu predstavujici statickou ¢ést astatickeé
soustavy), nul (¢ ) apola ( p) uréete obrazovy prenos a nakresl ete schéma pro jejich
realizaci naAP MEDA.
a k=1q,=0,p=-1
b. k=50q,=-2+4},p,=0,p,,=-1%]
c. k=2,nulyngsou,p,=-1p,=-3,p,=-
d k=050q=-1p,=-1+3j

Vysvétlete co znamengji pojmy pozorovatel nost aftiditelnost. Pro nasledujici systémy
zadané ve stavoveé reprezentaci stanovte matice pozorovatelnosti ariditelnosti a
rozhodnéte zda jsou systémy pozorovatel né ¢i fiditelné.
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Pro systémy zadané v bodé 8. ve stavoveé reprezentaci uréete jejich obrazovy prenos.
Pomoci véty o pocatecni a koncové hodnoté urcete hodnoty It|®n3 y(t) a !l@@ y(t)
vystupu systému zadaného pomoci pienosu F (p) pro vstupni signdly u(t) = J[t] a
u(t) =d(t).

_p+8
F(p) =
a F(p) 0+5
_ P
b. F(p)=— "~
(p) o7 +3p+4

Prifad’te k zadanym pienosim patiié¢né prechodové charakteristiky (vstupem je
jednotkovy skok u(t) =1[t]). (Zakazdym prenosem nasleduji ¢tyii rizné prechodové
charakteristiky.)
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12. Pritad’'te k danym prechodovym funkcim patti¢né impulsni funkce. (Graf vievo nahore
je piechodova charakteristika a zbyvgjici tii jsou impulsni charakteristiky.)
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13. Na zakladé polohy polu proved'te rozbor dynamické odezvy najednotkovy skok

nasledujicich prenosi v zavidlosti na uréeném parametrul.

1

a F(p)=—7 T

e

pT

W2
b. F(p)= X w>0
() p* +2Xw p +w?
_ K
o D ek
14. Napiste diferencidni rovnice systému zadanych pomoci zesileni (k), nul (g, ) apolu
(R)-

a k=20q=0p,=-3p,;=-2+05j
b. k=%Lq,=05+05j;p,=-3%1j;p,, =-5+2]
c. k=050,=00,=-2p,=-5p,=3p,=-1

d. k=5;nuly nejsou; p,, =0;
15. Urcete celkovy prenos systémi zadanych blokovymi schématy.
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16. Zakred ete frekvencni charakteristiky nasledujicich prenosi v komplexni roving
(Matlab: nyquist) av logaritmickych soutadnicich - LAFCH a LFFCH (Matlab: bode)
a F(p)=10

5
b. F =
(P) p+10

30
Y

d. F(p)=— 1
p°+10p +100
e F(p)=3e'r
17. Pro zadané prenosy ovérte moznost substituce p = jw . V piipadé Ze |ze substituci
provést spoctéte frekvenéni prenos pro konkrétni zadanou frekvenci.

1

F(p)=——;w=10rad>s™*

a F(p)= gw=10rad=s"]
+3

b. F(p)=L22: f =1/(2p)[H7]
p+1

_ p’+4

. F(p=—P %

e Fp=P e

P .
d E(p)=—"P _:f=1/p[H
(p) 0402 p[HZ]

w =2[rad>xs ']

18. Pro uvedené systémy odvod'te diferencidlni rovnici popisujici vztah mezi vstupem a
vystupem systému. Urcete co musi byt jesté znamo pro Uplny popis systému (tj. urcete
Co jsou pocétecni podminky). Rozhodnéte zda je systém linedrni a popripadé napiste
jeho obrazovy prenos.
a. Integracni RC ¢lanek (vstupem avystupem je el. napéti [V]).

b. Dvakaskadné iazené integracni RC ¢lanky (vstupem avystupem je el. napéti
[VD).




c. RLC obvod (vstupem avystupem je €. napéti [V]).
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d. Péka (vstupem avystupem jsou horizontalni odchylky [m] od vodorovné
polohy, délky ramen od stiedu ot&ceni jsou L, L, [m]).

L. h

uj
L

1
e. Né&drz ve tvaru komolého kuZele (vstupni veliginou je objemovy pritok [m?/s],
vystupni veli¢inou je vyska hladiny v nadrZi [m], vyska nadrze je H [m], dno
ma priirez Sy [m?] a nahoie ma nadrz prifez S, [m?).
=S,

H

f.  Pohyb kuli¢ky po naklonéné roving (1-D). (vstupni veli¢inou je Uhel natoceni
ramena[rad], vystupni velicinou je polohakuli¢ky od stiedu otaéeni ramena
[m], hmotnost kuli¢ky je M [kg], uvaZujte pouze gravitacni pusobeni adva
razneé pripady: a) kulicka se neot&i, ae klouze po povrchu bez tieni, b)
kulicka se odvaluje bez treni)

¥y
e

Eu

g. Teplotni senzor popsany pienosem prvniho fadu s ¢asovou konstantu T = 0,5
[s] astatickym zesilenim k = 1 snimameénici se teplotu. Jaka maZe byt
maxima ni frekvence sinusovych zmeén teploty, jestliZze poZzadovand piesnost
uréeni minim amaxim je 1 % z naméiené hodnoty a maximalni dovolena
prodleva mezi skutecnym maximem ajeho zmerenim je 1[s].
19. Z piechodovych funkci h(t) systému urcete jejich impulsni funkce g(t).
a h()=3t+5
b. h(t)=3(1- €°%)
c. h(t) =2e"* - 5te™*
d. h(t) =e'(cos(0.3t) +2sin(0.3t))
20. Pomoci Hurwitzova kritéria rozhodnéte o stabilite (stabilni, namezi stability,
nestabilni) zadanych systému



p*- p+l
p*+4p*+6p+4
p+5
p®+p*+9p+9
p-8
- p®- 7p*- 14p- 8
— p
& PP = s o ep+081p+101
21. Pomoci Nyquistova kritéria stability uréete bezpecnost v zesileni afézi, pro dany
prenos oteviené smycky

a F(p)=

b. F(p)=

o

F(p) =

1
F =
a F,(p) el
1
b' FO(p)_p2+p+4

22. Pomoci Nyquistova kritéria stability rozhodnéte o stabilité uzaviené smycky jestlize je
dan pienos oteviené smyc¢ky ak nému piislusny prabéh frekvencni charakteristiky
v komplexni roving (Nyquistova kiivka).
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