1.) Adja meg a nemlineáris dinamikus MIMO rendszer matematikia modelljét az állapotegyenlet-reprezentáció alakjában! b.) Értelmezze az alábbi képleteket:
  sx(s) – x(0) = Ax(s) + Bu(s)        y(s) = Cx(s) + Du(s)

  x(s) = (sI-A)-1[x(0)+Bu(s)]         y(s) = C[(sI-A)-1 x(0)]+[C(sI-A)-1B+D] u(s)
Adja meg a rendszer átviteli mátrixát!

2.) a.) Az egy bemenetű, egy kimenetű, elsőrendű, lineáris, dinamikus SISO rendszer alapmátrixa Φ(t) = e?t. A j>1 számú bemenetű, k>1 számű kimenetű, n-edrendű, lineáris, dinamikus MIMO rendszer alapmátrixa Φ(t) = e?t. Az a paraméter, illetve az A állapotmátrix ismeretében adja meg az alapmátrix L{e?t}, iletve L{e?t} Laplace transzformáltjait! b.) Mi az adott SISO, illetve MIMO rendszer stabilitásának feltétele?
3.) a.) Wa(s) = Ga(s)/Ha(s) és Wb(s)=Gb(s)/Hb(s) soros kapcsolást alkot, Wa(s) pólusai pa1, pa2, Wb(s) pólusai pb1, pb2, pb3. Adja meg a WR(s) eredő átviteli függvényt! b.) Adja meg a WR(s) eredő átviteli függvény karakterisztikus polinomját és a WR(s) pólusait!

4.) a.) Az adott, W(s)=G(s)/H(s) átviteli függvény p1, p2 és p3 pólusai egymástól különbözőek, a pólusokhoz tartozó reziduumok rendre r1, r2 és r3 értékek. A G(s) polinom m fokszáma kisebb a H(s) karakterisztikus polinom n fokszámánál. Melyik MATLAB függvénnyel lehet meghatározni a pi pólusokat és az ri reziduumokat?

b.) A pi pólusok és az ri reziduumok ismeretében írja fel a dinamikus tag w(t) súlyfüggvényének matematikai képletét!

5.) a.) Mi a jelentősége a W(s) átviteli függvényével leírt rendszer stabilitásának vizsgálatában a Hurwitz stabilitási kritériumnak?

b.) W(s)=(2–sT)/(s+sT), T milyen értékei mellett stabilis a W(s) átviteli függvényével leírt dinamikus rendszer?

6.) Adott az alábbi hatásvázlatával jellemzett, valamint az alrendszerek (a szabályozó és a folyamat) Wc(s), Wp(s) átviteli-, és vc(t), vp(t) átmeneti függvényeivel leírt lineáris szabályozási rendszer:
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a.) Adja meg a szabályozó és a folyamat elsőrendű, lineáris differenciálegyenletét, valamint a P, I és ∑ lineáris alaptagokból felépített hatásvázlatát!

b.) A szabályozó és a folyamat alaptagokból felépített hatásvázlata alapján készítse el a zárt hatásláncú szabályozási rendszer P, I és ∑ lineáris alaptagokat tartalmazó hatásvázlatát!

c.) A szabályozó integráló tagjának kimenőjelét x1(t) állapotváltozónak, illetve a folyamat y(t) kimenőjelét x2(t) állapotváltozónak felvéve írja fel a lineáris, zárthurkú szabályozási rendszer állapotegyenlet-reprezentációját, ha bemenőjel az y1(t) referencia jel, kimenőjel az y(t)=x2(t) szabályozott jellemző (SISO rendszer)!

d.) Adja meg a zárt szabályozási rendszer WR(s)=GR(s)/HR(s)=y(s)/y1(s) eredő átviteli függvényét, és ennek alapján indokolja meg a szabályozási rendszer aszimptotikusan stabilis tulajdonságát! A referenciajel y1(t)=1(t) értéke mellett számítsa ki az y(t), u(t) és a h(t) jelek y(0), u(0) és h(0) kezdeti-, valamint az y(∞), u(∞) és a h(∞) végértékeit!

e.) Készítsen egy olyan MATLAB programot (dok.m fájlt), amely futásának első lépéseként töröl minden változót, és törli az ábrákat megjelenítő képernyőt, majd ezt követően bekéri a szabályozó és a folyamat kc, Tc, kp, Tp adatait, ezek alapján meghatározva és a képernyőre kiírja a nyitott kör W0(s)=Wc(s)Wp(s)=G0(s)/H0(s), és a zárt kör WR(s)=W0(s)/[1+W0(s)]=GR(s)/HR(s) átviteli függvényeit, a zárt rendszer HR(s) karakterisztikus polinomjának pR1, pR2 gyökeit, valamint a képernyőn grafikon formájában megjeleníti a zárt rendszer vR(t) átmeneti függvényét (az yA(t)=1(t) bemenőjelre adott y(t)=vR(t) választ).

Minden kérdés 4 pont ∑60pont.

0-20 pont=1, 21-30 pont=2, 31-40 pont=3, 41-50 pont=4, 50-60 pont=5 érdemjegy
