1.Selgitadaslisteemstabiilsus juhitavusja jalgitavus
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2.Leidasusteemiasakaalpunktid ja selgitadanendestabiilsus
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3.Leidaulekandefaktsioonik vastavolekumude(olekugraéna)
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ning stisteemimatriksA. H(s)= (s+5)(& +0,65+0,25)
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4.Selgitac,millistel a vaartusteon siisteemimatriksigaA pidevajastisteem
stabiilne(arvestadaii reaal kui komplekspolusi.
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5.Diskreetap suisteemid, (z) ja H, (z) on Uhendatudagasisieéiihenduse

naol SelgitadakokkuiihendtudsiisteemstabiilsusH, (z) = 8’75;; H,(z)= 2%
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1.SelgitadastisteemfA, B, C) stabiilsus juhitavusja jalgitavus
03 0 -20 01 00
_0O Ox_0O O~
A=0 -3 0B=g0 25C=[0 1 Q]

H o0 -8 (B1 OH

2.Leidasusteemiasakaalpunktid ja selgitadanendestabiilsus
R =X, =X, (4-x7) +3%;

3.Leidallekandefaktsioonik vastawlekumude(olekugraéina)
s*+1

ning susteemimatriksA. H(s) =
g (s) (s* +55° +8s+2)

4.Selgitad,millistel o vaartusteon stisteemimatriksigaF pidevajastisteen
stabiilne(arvestadaii reaal kui komplekspolusi.
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5.SelgitadakaskaksstisteemH, ning(A ,, B,, C,) moodustava
paralleelslt Uihendatunatabiilsestisteemi.
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1.Selgitadaslisteem{A,B, C) stabiilsus juhitavusja jalgitavus
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2.Leidaslsteemtasakaalpunktid ja selgitadanendestabiilsus
& = 4X7 +X,; & = 20X +4x5 +X,

3.Leidalulekandefaktsioonik vastawolekumude(olekugraéina)
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4.Selgitac,millistel a. ja p vaartusteon pidevajasiisteem
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1.Leidaantudststeemtasakaalpunktid ja nendettitibid.
& =X, _Xf; X, :X1(4_X12) =3X,
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1.Leidaantudstisteemiasakaalpunktid ja nendettitibid.
R =X, + X Xy, K =X+ X5 —1
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2.SelgitadasusteemstabiilsusH(s)=—; 3 s —2s7d
s* +65° +315 +66s+130

3.Maarataslisteemjuhitavusja jalgitavus
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1.Leidaantudsisteemiasakaalpunktid ja nendettitibid.

& =X12 +X,, % =8X2X12 - Xy
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2.SelgitadastisteemstabiilsusH(s)=

3.Maarataslisteemjuhitavusja jalgitavus
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4.Kakssusteemon UhendatudagasisielihendusemSelgitada
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1.Leidaantudststeemiasakaalpunktid ja nendettitibid.
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4. Antudststeemmolemadvaljundidihendatakskokku.
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1.Leidaantudsuisteemiasakaalpunktid ja nendettitibid.
& =— 2%, - X, X, & =X, +0,5%
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2.SelgitadssusteemstabiilsusH(s) = — 3
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1.Leidaantudsisteemiasakaalpunktid ja nendettitibid.
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1.Leidaantudsisteemiasakaalpunktid ja nendettitibid.
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