Cwiczenia STABILNOSC Zestaw 3

Zadanie 1 System o wejéciu u(t) i wyjSciu y(t) jest Zadanie 5 Stosujac kryteria Hurwitza i Nyquista
stabilny. Ponadto u(t) = 0 dla ¢t < 0. Wykaza¢, ze:  stwierdzi¢, czy system pokazany na rys. 1 jest

a) jesli limy o u(t) istnieje, to lim; .~ y(t) takze, stabilny jesli

b) jesli limy_,o0 u(t) = 0, to limy o0 y(t) = 0, 1

c) jesli maxyso |u(t)| < oo, to maxsso |y(t)| < oo. a) K(s) = G+1)s+2) (s) =k,
1

Zadanie 2 Stosujac twierdzenie o znaku wspol- b) K(s) =k, G(s)=
czynnikéw oraz kryteria Routha-Hurwitza, Hurwitza

i Michajlowa, sprawdzi¢, czy stabilne sg systemy o ¢) K(s) = s+2 G(s) = 1
transmitancjach: (s+1)(s+2) s+3
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Rys. 1. System z ujemnym sprzezeniem zwrotnym

Zadanie 3 Dla jakich ag oraz a; system o réwnaniu
charakterystycznym

s>+ ays+ ag=0
jest stabilny?

Zadanie 4 Dla systemdéw o transmitancjach
1
VA DG1Y)
s—3
(s+1)(s+2)’
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c) s(s+1)’
s+2
) (s+1)(s—2)
poda¢ réwnania fazowe, a nastepnie wyznaczy¢
wszystkie punkty réwnowagi.
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