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DRUGI KOLOKVIJUM
y
1. Za mehanicki sistem prikazan na slici napisati model u
prostoru stanja.
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2. a) PonaSanje dinamickog sistema sa jednim ulazom u 1 m——
dva izlaza (y;, ;) opisano je je slede¢im sistemom
diferencijalnih jednacina:
P42y, + 3, =2u 7
YV, +4y, +3y, +y, =u
Nacrtati simulacioni blok dijagram i napisati model u prostoru stanja.
b) Ispitati kontrolabilnost 1 opservabilnost sistema ¢iji je model u prostoru stanja.
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x@)=| -8 0 1(x(*)+|3|u(®)
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yoy=[1 0 0lx()
Naci funkciju prenosa tog sistema.
3. a) Zasistem Cija je funkcija prenosa W(s) = Lz napisati model u prostoru stanja.
(s + 1)(s + 5)

b) Za sistem ¢iji je model u prostoru stanja

x(t){‘ol _jx(t){ﬂu(f)
y(e)=[5 Olxlt)

naci fundamentalnu matricu, reSenje jednacine stanja i izlaz iz sistema za pocetne vrednosti
vektora stanja x = [1 O]T 1 ulazni signal u(1)=1(¢).
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4. Za sistem Cija je jednacina stanja oblika x(z) = 0 0 x(t)+ ) u(t) naci optimalno upravljanje

tako da indeks performanse

J:T(xTQx+uTRu)dt, Q:B (3)}, R=1

bude minimalan pri svakom po&etom stanju. Kalmanovo pojaganje je dato izrazom K = P"'B" P, gde
je P simetri¢na matrica koja treba da zadovolji Rikatijevu matricnu

jednaginu A" P+ PA—PBR'B"P+0=0.
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