Signali i sustavi - RjeSenja zadataka za vjeZzbu (I11. kolokvij)
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Pobuda za zeljeni odziv:
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9. JednadZzbe stanja i izlazna jednadzba u matri¢nom obliku:
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Sustav je upravljiv jer jednostrukim polovima u 4* odgovaraju ne-nul retci u B*.

y(k)=[20 -20] [E }L[o] [@(k)

Sustav je osmotriv jer jednostrukim polovima u 4* odgovaraju ne-nul stupci u C*.

Isto se vidi na simulacijskom blok-dijagramu:
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10. Partikularno rjesenje dif. jednadzbe:
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Kontinuirani sustav je nestabilan jer ima pol s; = 1 u desnoj poluravnini.

Polovi 5,71 s,T su van podrucja stabilnosti Eulerova algoritma, pa ¢e diskretni sustav
biti nestabilan.

Diskretni sustav je nestabilan jer su polovi z; 1 z; van jedini¢ne kruznice u Z-ravnini.
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51T nije upao u podrucje stabilnosti Eelerova algoritma, pa ¢e diskretni sustav biti
nestabilan.

12. Impulsni odziv sustava:
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Kontinuirani sustav je stabilan jer se pol s; = -2 nalazi u lijevoj poluravnini.
Bilinearna transformacija preslika lijevu poluravninu u jedinicnu kruznicu u Z-
ravnini, pa ¢e diskretni sustav biti stabilan.

13. Impulsni odziv sustava:

== (5]

Stabilnost:

Kontinuirani sustav je nestabilan jer se pol s, = 3 nalazi u desnoj poluravnini.
Polovi ;7 1 s,T su unutar podrucja stabilnosti obrnutog Eulera, pa ¢emo od
nestabilnog kontinuiranog sustava dobiti stabilni diskretni sustav.



Potvrda onoga $to smo ranije zakljucili: Diskretni sustav je stabilan jer su polovi z; i
z> unutar jedini¢ne kruZnice u Z-ravnini.
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15. Kaskadna realizacija:
x(k+)] [=V3 0 0|[x(k)] [1
X (k+1) [=| =3 =3 0|Ux, (k) [+|1|@k)
xk+D)| =3 =3 0| |x()| |1

x, (k)
vk =[5 =3 0], (k) | +[1] @)
x5 (k)
Simulacijski blok-dijagram:
ulk)l x(k) o oxw
+_X‘(k+1 E’ @\_xz(kﬂ) E x,(k+1) E
7l (k)
H, | H, H,
16.
1
H(z) =
z(z—4)



Kontinuirani sustav je nestabilan jer se pol s, = 3 nalazi u desnoj poluravnini.

Pol s,T nije u podrucju stabilnosti Eulerova algoritma, pa ¢e diskretni sustav biti
nestabilan.

Potvrda onoga $to smo ranije zakljucili: Diskretni sustav nije stabilan jer se pol z;
nalazi van jedini¢ne kruznice u Z-ravnini.

ZaT=1/3

s»T pada van podrucja stabilnosti Eulerova algoritma, pa ¢e diskretni sustav biti
nestabilan.



