
1. Nájdite L-obraz funkcie    

 

 

 

2. Nájdite L-obraz funkcie   

 

 

 

3. Nájdite L-obraz funkcie  

 

 

 

4. Nájdite originál  k funkcii      (Heavisidov rozvoj) 
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5. Nájdite originál  k funkcii .      (Pomocou rezídua) 

 

 

 

 

 

 

6. Nájdite originál  k funkcii  
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7. Riešte diferenciálnu rovnicu  s počiatočnými 
podmienkami y(0)=4; y‘(0)=0; u(t) jednotkový skok. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

8. Riešte diferenciálnu rovnicu  s počiatočnou podmienkou y(0)=0 
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9. Použitím Routh-Schurova kritéria určite stabilitu systému popísaného prenosom: 

( )
432

2
23 +++

=
sss

sG  

- zostavíme schému z menovateľa prenosu: 

1 2  3 4 

2   4       .(-0,5) 

0 2  1 4 

Systém je stabilný. 

 

10. Použitím Routh-Schurova kritéria určite stabilitu polynómu: 

( ) 764832 23456 ++++++= sssssssa  

 

1 2 3 8 4 6 7 

2  8  6       .(-0,5) 

0 2 -1 8 1 6 7 

Polynóm je nestabilný, pretože (-1) nie je kladné číslo. 

 

11. Doplňte α tak, aby bol systém stabilný. 
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12. Prevod medzi zložkovým a exponenciálnym tvarom ko 
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13. Návrh regulátora pomocou polynomiálnej syntézy pre 1DOF 
Jednorozmerný lineárne spojitý riadený dynamický systém je daný diferenciálnou 
rovnicou: 

)()()()()( 01012 tubtubtyatyatya +′=+′+′′  
)(6)(3)(7)(5 tutytyty =+′+′′  

 

Gs(s) – prenos sústavy 

Q(s) – prenos regulátora 

v,n – poruchy 

w – žiadaná hodnota 
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e- regulačná odchýlka 

u- akčná veličina 

y- výstupná veličina 
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Žiadaná hodnota:                          w(t)=1                                     w(s)=
sf

h

w

w 1
=  

Poruchy pôsobiace na sústavu: 
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fw = s        f v= 1        f n = 1 

Určenie stupňa polynómu f(s) 

f(s) = s       deg f = 1 

 

Charakteristická rovnica: 

qbpfabqapd .~.... +=+=  

 

Určenie stupňa polynómu )(),(~),( sdspsq  
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m = 0,4 

4)()( mssd +=  























=

0

00

010

21

2

0000
000
00
000
0000

b
ba

baa
aa

a

A           























=

0

1

2

3

4

d
d
d
d
d

B           























=

0

1

2

0

1
~
~

q
q
q
p
p

X  

 

X=inv(A).B 
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14. 2DOF Návrh regulátora pomocou polynomiálnej syntézy pre 2DOF 
 
 

 

Gs(s) – prenos sústavy 

Q(s) – prenos regulátoru 

v,n – poruchy 

w – žiadaná hodnota 

e- regulačná odchýlka 

u- akčná veličina 

y- výstupná veličina 
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Určenie stupňa polynómu )(),(~),( sdspsq  
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m = 0,7 
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m = 1 

1.3.3)1()( 233 +++=+= sssssd  
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15. Určenie diferenciálnej rovnice a prenosovej funkcie LSDS  

- dif. rovnica  5y’’(t) + 7y’(t)+3y(t)  = 3u’(t) + 6u(t) 

Rovnica je druhého rádu s nenulovou pravou stranou. 

- prenosová funkcia (prenos),s nulovými počiatočnými podmienkami 
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Systém je 2.rádu. R = 2 

Relatívny rád – RR = 2-1=1 

http://www.pdfcomplete.com/cms/hppl/tabid/108/Default.aspx?r=q8b3uige22


Nuly: 3s+6 = 0, 3s= -6 , s = 
3
6−  = -2 

N1= -2 

N2 = + nekonečno(komplexné nekonečno)  

 

Póly 

6049
0375 2

−=
=++

D
ss  

D= -11(komplexné korenr) 

jP

jP

33,07,0
10

117
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10
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−−=
−−−

=

+−=
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Stabilita  

- pretože je polynóm 2.stupňa, tak z podmienky pro polynóm 2.a nižšieho rádu plynie, že ak 
sú všetky koeficienty kladné tak je polynóm(systém) stabilný. 

- vypočítané póly sú v ľavej časti komplexnej roviny, to značí že je polynóm stabilný. 

 

Kmitavosť(periodicita) 

 - o kmitavosti rozhoduje menovateľ prenosu. Korene sú komplexné, systém je periodický 

Fázovosť 

- o fázovosti rozhoduje nuly 

- všetky nuly(neuvažujeme kompl. nekonečno) vyšli v ľavej časti komplexnej roviny. Jedná 
se o systém minimálne fázový. 

 

Impulzná funkcie sa spočíta ako derivácia prechodovej funkcie 

i(t) = h´(t) 

 

Výpočet pomocou derivácie 

http://www.pdfcomplete.com/cms/hppl/tabid/108/Default.aspx?r=q8b3uige22


teteti
te

tetete
teteth

tt

t

ttt

tt

33,0cos.0011,133,0sin.9199,3)(

))33,0.(33,0sin(33,3
33,0cos).7,0(33,3)33,0.33,0cos03,4(33,0sin).7,0(03,40

)'33,0cos..33,333,0sin..03,433,3()(

7,07,0

7,0

7,07,07,0

7,07,0

−−

−

−−−

−−

+=

−−

−−⋅−⋅−+−⋅−=

−−=

 

 

Počiatočná koncová hodnota pre impulznú funkciu 

i(0) = lim s G(s) = lim s 1
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          s →0  s→ ∞    
     
 

i( ∞ ) = lim s G(s) = lim s     0
3
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2 =⋅=
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ss
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 s→ ∞          s→0          
                                             

Graf impulznej funkcie 

V programe Microsoft Excel 

teteti tt 33,0cos.0011,133,0sin.9199,3)( 7,07,0 −− +=  

t(s) i(t) 
0 1,00108 
1 0,50833 
2 0,2579866 
3 0,130863 
4 0,0663508 
5 0,033626 
6 0,0170339 
7 0,0086252 
8 0,00436566 
9 0,00220886 

10 0,00111713 
11 0,00056478 
12 0,000285447 
13 0,000144215 
14 0,00007284 
15 0,000036776 
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Výpočet prechodovej funkcie: 
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Konštanty použité pri riešení a ich označenie: 

a = 0,7 

n1 = -2 

ω = 11,0 = 0,332  (pri úprave na štvorec 0,6 – 0,49 = 0,11 = ω2) 
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Ďalšia úprava pomocou rozkladu na parciálne zlomky 
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Všeobecný výpočet neurčitých koeficientov: 
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Počiatočná a koncová hodnota pre prechodovú funkciu. 

Počiatočná hodnota :  

h(0) = lim s H(s) = lim s G(s) = lim G(s) = lim       0
3

375
63

2 =
∞

=
++

+
ss

s         

           s→0    s → ∞          s→ ∞        s→ ∞       
              
Koncová hodnota: 

 h( ∞ ) = lim h(t) = lim s G(s)/s = lim G(s) = lim 2
375

63
2 =

++
+

ss
s           

      s→ ∞       s→0                  s→0                        
                 

h( ∞ )= 2 

Statické zosílenie K (
0

0

a
b

) = 2 

Grafy prechodovej funkcie  

V programe Microsoft Excel 
t(s) h(t) 

0 0 
1 1,6649 

2,15 2,57972 
3 2,91378 
4 3,12196 
5 3,226 
6 3,27801 
7 3,30402 
8 3,317 
9 3,3235 

10 3,32676 
11 3,32838 
12 3,3292 
13 3,3296 
14 3,3298 
15 3,3299 
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Určenie frekvenčného prenosu 
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 Nyquistova krivka 

Hodnoty na ose x vypočítame z reálnej časti prenosu G(jω): 
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Hodnoty na ose y vypočítame z imaginárnej časti prenosu G(jω): 
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Frekvenčné charakteristiky v logaritmických súradniciach (Bodeho krivky) 

v programe Matlab - bode([3 6],[5 7 3]) 
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16.  
Mechanický model 

 
 
Mechanický systém znázornený na obrázku je spočiatku v pokoji. Pri t=0, bod posunu 
vstupu platí pre bod A. Predpokladajme, že systém zostane lineárny počas celej doby 
odozvy. Posun x sa meria od rovnovážnej polohy. Ak m = 1kg, b =5 N-s/m a k =6N/m 
nájdi rovnicu pre x(t). 
 
Riešenie: 
Rovnica pohybu pre tento systém: 

( )
ybkxxbxm

xkyxbxm
&&&&

&&&&

=++⋅
=⋅+−⋅+⋅ 0

  

 
Zoberieme L-transformáciu tejto poslednej rovnice a dostaneme: 
( ) )()(2 sbsYsXksbsm =+⋅+⋅  
teda: 

( )
( ) kbsms

bs
sY
sX

++
= 2  

 

Vstup y je jednotkový skok, Y(s) = 
s
1 . Tak: 

( )
kbsms

b
skbsms

bssX
++

=⋅
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= 22

1  

 
Dosadením danej číselnej hodnoty pre m, b, k  do poslednej rovnice, dostaneme X(s) 

( ) ( ) ( )32
5
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5

2 +⋅+
=

++
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ssss
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Spätná L-transformácia pre X(s) je 
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