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Analiza stabilnosci uktadéw dynamicznych

. Znajdz liczbe pierwiastkow réwnania
M(s) = s°+2s* +55% +4s +5+2=0

ktére znajduja sie w prawej polplaszczyznie zespolonej. Potwierdz swoje obliczenia poleceniem
roots w srodowisku MATLAB.

. Wyznacz liczbe pierwiastkéw réwnania

M(s) = s° + 65® + 5s® + 85 +20 =0
ktére znajduja sie w prawej péiplaszcezyznie, na osi urojonej i w lewej polptaszczyznie.
. Dana jest transmitancja uktadu zamknietego

3 +2s2 +7s+21

G =
) 59 — 2544353 — 652425 —4

Okregl, ile biegunéw tego uktadu znajduje sie w prawej polplaszczyznie zespolonej, na osi urojonej
i w lewej pélplaszczyznie.

. Sprawdz, czy ponizszy uktad

240

Gls) = (5+1)(s+2)(5+5)(s +6)

po zamknieciu petli sprzezenia zwrotnego bedzie stabilny.

. Dla jakiej wartosci parametru K dla jakiego uklad o transmitancji G(s) bedzie stabilny po zamknie-
ciu petli sprzezenia zwrotnego.
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. Dla zamknigtego (zapieta petla sprzezenia zwrotnego) ukladu regulacji z obiektem o transmitancji

K(s+2)

Gls) = 32+ 1)(s+4)(s — 1)

znajdz zakres wartosci parametru K dla jakiego uklad zamkniety bedzie posiadal tylko dwa bieguny
i oba bieguny beda w prawej pélplaszczyznie zespolone;j.

. Dla zamknigtego (zapieta petla sprzezenia zwrotnego) ukladu regulacji z obiektem o transmitancji
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WYyZnacz

(a) zakres wartosci parametru K dla ktérych uklad jest stabilny,

(b) pulsacyjne drgan wlasnych gdy uklad regulacji jest na granicy regulacji,



