ZADANIA
Uklady dyskretne

Przyklad 1
Okresli¢ transformatg £ sygnatu, ktory spetnia nastgpujace roOwnanie:
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Przyklad 2.
Stosujac rozktad danej transformaty w szereg Taylora okresli¢ posta¢ czasowa sygnatu,
ktorego transformata ma nastgpujaca postac:
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Przyklad 3.
Stosujac metodg rozktadu na utamki proste oraz metodg residuow okresli¢ posta¢ czasowa
sygnatu, ktérego transformata ma nastepujaca postac:
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Przyklad 4.
Okresli¢ zastepcza transmitancje 2~ podanego uktadu Przyjac, ze ekstrapolator jest zerowego
rzedu.
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Przyklad S.
Uktad ciagly o transmitancji:
k
G(s) =
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jest probkowany z okresem T. Zbada¢ stabilnos¢ tego uktadu stosujac kryteria odnoszace si¢
do uktadéw dyskretnych.

Przyklad 6.
Roéwnanie charakterystyczne transmitancji uktadu dyskretnego ma nastgpujaca postaé:
F(2)=2"+2+0,25
Okresli¢ stabilno$¢ tego uktadu za pomoca:
a) kryterium Jury’ego;
b) kryterium Routh’a z zastosowaniem przeksztalcenia ‘w’.



Przyklad 7.
W podanym uktadzie dyskretnym dobra¢ okres probkowania T, aby zapas fazy uktadu
wynosit 30°.
Uwaga: impulsator wraz z ekstrapolatorem zastapi¢ elementem opozniajacym z czasem
zwtoki T/2.
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Przyklad 8.

Zbadac stabilnos¢ uktadu z rys. 2 za pomoca nast¢pujacych metod:
a) zbada¢ potozenie biegunoéw zastepczej transmitancji Z;
b) zastosowac kryterium Jury’ego
c) przejs¢ na ptaszczyzng ‘W’ i zastosowac kryterium Routh’a;
d) przejs¢ na ptaszczyzne ‘W’ i1 zastosowac kryterium Nyquista.

Przyklad 9.
W uktadzie z rys. 2 obiekt jest okreslony nastgpujaca transmitancja:
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Zbadac stabilnos¢ tego uktadu jak w Przyktadzie 8.

Przyklad 10.
Uklad ciagly jest okreslony za pomoca nastgpujacej transmitancji:

s+1
9= s’ +2s+3
Stosujac  przeksztatcenie bilingowe (modelowanie wg metody trapezow) okresli¢
transmitancj¢ .~ tego ukladu. Poda¢ sposéb obliczania odpowiedzi uzyskanego uktadu
dyskretnego na skok jednostkowy.

Przyklad 11.
Wychodzac z transmitancji ciagtego regulatora PID okresli¢ transmitancj¢ regulatora
dyskretnego (zastosowac przeksztatcenie bilingowe).

Przyklad 12.
Powtorzy¢ Przyktad 11, przy czym, do okreslenia transmitancji £ zastosowaé niejawna
metodg prostokatow. Poda¢ algorytm okreslania odpowiedzi regulatora na skok jednostkowy.

Przyklad 13.
Okresli¢ transmitancjg korektora Gi(z), ktory w podanym uktadzie zapewnia regulacj¢ dead-
beat.
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Przyklad 14.
Opisa¢ uktad o podanej transmitancji za pomoca dyskretnych rownan stanu. Poda¢ schemat

tego uktadu.
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