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1. 

Je dána rovnice systému:  

y(k+1) = u(k+1) – 2 u(k) – 3 u(k-1) + y(k) - 0,5y(k-1). 

Napište odpovídající přenos, zjistěte stabilitu systému, nakreslete prvních pět kroků přechodové charakteristiky.



2.

Určete stabilitu systému 
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. Použijte bilineární transformaci a výsledek ověřte pomocí umístění pólů.



3.

Je dán přenos PID regulátoru 
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. Vypočtěte přenos PSD regulátoru, jsou-li póly soustavy – 0,08/0,1/ 0,25.



4.

Postupným zjednodušováním vyřešte přenos následujícího systému. Napište výsledný přenos F(z) a F(z;m)
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5.

Popište postup návrhu PSD regulátoru. Nakreslete schéma pro návrh PID regulátoru a schéma ve kterém pracuje PSD regulátor.



6.

Co je to vzorkovací teorém? Co je to aliasing, jak a kdy se projeví? Jakými způsoby se dá tomuto jevu zabránit?



cv2

1.

Je dána rovnice systému 

y(k) + b . y(k-1) = u(k) – c . u(k-1). 

Určete Z přenos tohoto systému, stanovte kdy bude stabilní a vykreslete první čtyři kroky odezvy na jednotkový impuls pro hodnotu parametrů b = c = 0,2



2.

Je dána rovnice 

a) 
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b) 
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Určete stabilitu zpětnovazebního systému (přenos řízení) je-li k soustavě připojen P regulátor (pro oba systémy). Nakreslete impulsové odezvy pro kritické zesílení.



3.

Soustava má přenos 
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Vypočtěte ekvivalentní Z přenos (soustava s tvarovačem nultého řádu)



4.

Postupným zjednodušováním vyřešte přenos následujícího systému. Napište výsledný přenos F(z) a F(z;m)
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5.

Uveďte základní tvary zápisu přenosu PSD regulátoru a nakreslete jeho odezvu na jednotkový skok – ocejchujte pomocí koeficientů přenosu.



6.

Co jsou to FIR a IIR systémy. Jak je poznáme v jednotlivých zápisech, čím se liší.
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1.

Je dána soustava  
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.  Zjistěte stabilitu dané soustavy. Nakreslete odezvu (prvních deset kroků), je-li zadán vstupní signál:

u(k) = 0       pro  k<=0, 

u(k) = k/4    pro  k>0 a k<4, 

u(k) = 1       pro  k>3.. 

Je možné na základě této odezvy určit stabilitu soustavy? Pokud ano potom napište jak.



2.

Určete stabilitu systému 
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3.

Je dán přenos  
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. Mohlo by se jednat o PSD regulátor? Pokud ano, jaký by byl jeho spojitý ekvivalent (Tvz=2s)? Načrtněte a srovnejte odezvy obou regulátorů na jednotkový skok.



4

Postupným zjednodušováním vyřešte přenos následujícího systému. Napište výsledný přenos F(z) a F(z;m)
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5.

K soustavě s přenosem  F(p) je připojen vzorkovač a tvarovač nultého řádu. Naznačte postup výpočtu diskrétního přenosu tohoto systému F(z).



6.

Definujte a srovnejte: diskrétní, číslicový a spojitý signál. 

Popište rozdíly mezi nimi. Jakých typů popisů se pro ně používá. Jaké jsou výhody a nevýhody pro práci s nimi (a který je nejlepší a proč). Jak lze mezi nimi přecházet (převody mezi nimi) a podmínky, které pro přechod musí být splněny. 



cv4

1.

Je dána přechodová charakteristika. Nakreslete impulsovou charakteristiku, určete diferenční rovnici a přenos systému a jeho stabilitu.
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2.

Je dána rovnice 
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.

Určete stabilitu zpětnovazebního systému, je-li k soustavě připojen P regulátor. Nakreslete impulsovou odezvu pro kritické zesílení. Pro určení stability použijte bilineární transformaci a výsledek ověřte pomocí umístění pólů.



3.

Soustava má přenos 
[image: image14.wmf])
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. Vypočtěte ekvivalentní Z přenos (soustava s tvarovačem nultého řádu)



4.

Postupným zjednodušováním vyřešte přenos následujícího systému. Napište výsledný přenos F(z) a F(z;m)



 EMBED Word.Picture.8  
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5.

Je dán přenos soustavy 
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. Vypočtěte a načrtněte impulsovou a přechodovou charakteristiku. Napište diferenční rovnici. Určete stabilitu.



6.

K sériovému spojení soustav s přenosy  F1(p) a F2(p) je připojen vzorkovač a tvarovač nultého řádu (tj. před ně). Naznačte postup výpočtu diskrétního přenosu tohoto systému F(z). 


Je dána soustava  
 EMBED Equation.3  
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.  Zjistěte stabilitu dané soustavy. Nakreslete odezvu (prvních deset kroků), je-li zadán vstupní signál:

u(k) = 0       pro  k<=0, 

u(k) = -1k    pro  k>0 a k<6, 

u(k) = 1       pro  k>5.. 

Je možné na základě této odezvy určit stabilitu soustavy? Pokud ano potom napište jak.

Je dána soustava Fs. vypočtěte hodnoty výstupu v časech t=kT. Pomocí matice přechodu. Vstpem je jednotkový skok.



Je znám stav soustavy Fs v čase 10. Vypočtěte počáteční stav (pomocí matice přechodu), je-li soustava od času 0 buzena lineárně narůstajícím signálem.



Vypočtěte pomocí stavové teorie ustálený stav soustavy Fs=



Je známa matice přechodu pro dt=2s, vypočtěte matici přechodu pro dt = 10s



je dáno seriové spojení dvou RC článků v integračním zapojení. Pomocí stavové teorie odvoďte

· časový průběh stavových veličin

· časový průběh výstupní veličiny

· ustálené stavy

Předpokládejte, že vstupem je jednotkový skok o velikosti A. Při spuštění byl první C nabit na 2V a druhý na 3V.



U diskrétních systémů je dána matice přechodu pro přechod o 10 kroků. Zjistěte hodnoty stavů v časech 10,20,30. Je-li znám počáteční stav. Tvz=0,5



· Zjistěte je-li systém stabilní jsou-li zadány matice A,B,C,D.   

· A 2x2 lineárně závislá

· A 2x2 lineárně nezávislá
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