
Ćwiczenia StabilnoŚĆ Zestaw 3

Zadanie 1 System o wej́sciu u(t) i wyj́sciu y(t) jest
stabilny. Ponadto u(t) = 0 dla t < 0. Wykazác, ·ze:
a) jésli limt!1 u(t) istnieje, to limt!1 y(t) tak·ze,
b) jésli limt!1 u(t) = 0, to limt!1 y(t) = 0,
c) jésli maxt>0 ju(t)j <1, to maxt>0 jy(t)j <1.

Zadanie 2 Stosuj ¾ac twierdzenie o znaku wspó÷-
czynników oraz kryteria Routha-Hurwitza, Hurwitza
i Michaj÷owa, sprawdzíc, czy stabilne s ¾a systemy o
transmitancjach:

a)
1

s4 + 7s3 + 17s2 + 17s+ 6
;

b)
s� 2

s4 + 6s3 + 13s2 + 12s+ 4
;

c)
s+ 3

s3 + 4s2 + s� 6 ;

d)
s+ 4

s3 + 6s2 + 11s+ 6
:

Zadanie 3 Dla jakich a0 oraz a1 system o równaniu
charakterystycznym

s2 + a1s+ a0 = 0

jest stabilny?

Zadanie 4 Dla systemów o transmitancjach

a)
1

(s+ 1)(s+ 2)
;

b)
s� 3

(s+ 1)(s+ 2)
;

c)
1

s(s+ 1)
;

d)
s+ 2

(s+ 1)(s� 2)
podác równania fazowe, a nast¾epnie wyznaczýc
wszystkie punkty równowagi.

Zadanie 5 Stosuj ¾ac kryteria Hurwitza i Nyquista
stwierdzíc, czy system pokazany na rys. 1 jest
stabilny jésli

a) K(s) =
1

(s+ 1)(s+ 2)
; G(s) = k;

b) K(s) = k; G(s) =
1

(s+ 1)(s+ 2)
;

c) K(s) =
s+ 2

(s+ 1)(s+ 2)
; G(s) =

1

s+ 3
;

d) K(s) =
1

s2 + 4s+ 5
; G(s) =

1

s+ 3
:

-
G(s)

K(s)

Rys. 1. System z ujemnym sprz¾e·zeniem zwrotnym
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