CCS 2010 1. Zh

Elmélet - 15p

1. Mi a 6(t) (Dirac impulzus) definicioja? (1p)
MO: [7_ f(t)d(t)dt = f(0), ahol ahol f tetsz6leges sima fiiggvény.
2. Hogyan értelmezziik a rendszer fogalmat? Milyen rendszerleirasi moédokat ismer LTI
rendszerek esetén? (3p)
MO: Rendszer: Absztrakt operator, a bemeneti jelhez rendel kimeneti jelet: y = Slu].
e Bemenet-kimeneti leirasi mod: Allandé egyiitthatos linearis differencialegyenletek,
atviteli fv.
e Allapottér modell
3. Ha
= Azr + Bu y=Cx
igaz-e hogy (indokas/ellenpéldal)?

Ha H(s) = C(sI — A)~'B nevezdjének minden gyoke negativ valos részi, akkor a
rendszer stabil. (2p)

Az irdnyithatosagi matrix invaridns a T allapottranszformaciora, ha T teljes ranga
(2p).

e Ha az A matrix f6atlojaban 1évs elemek negativak, a rendszer stabil (2p).
e Ha létezik olyan P és Q hogy ATP+PA = —Q P, Q) > 0, akkor a rendszer stabil
(2p).
MO:

Igen, mivel ezek A sajatértékei.

e Nem, az irdnyithatosagi matrix rangja, és az iranyithatosag invarians. (ha a transz-
formalt rendszer jele, akkor C = T'C)

Nem, csak diagonédlis realizaci6 esetén. Ellenpélda pl: ( _21 _21 ) A2 ={-3,1}

Igen, ez a Ljapunov egyenlet, aminek bal oldala a V (z) = 27 Px Ljapunov fiiggvény
derivaltja.

4. Mi egy nem megfigyelhet§ LTI rendszer nem megfigyelhet6 altere, és mi a jelent&ssége
(3p)?
MO: ker(O,,) altal kifeszitett altér. JelentGsség: azon kezdeti értékek halmaza, amelyek
a rendszer kimenetének ismeretében nem kiilonithetSk el egymastol, azaz az allapottér-
modellt a nem megfigyelhets altér kiilonb6z6 pontjaibol mint kezdeti értékekbdl inditva
a rendszer ugyanazt a kimeneti fiiggvényt adja.



2 Gyakorlat - 15p

1. Legyen

illetve

=(18) b1} c-a 2 oo

(a) Realizacioja-e H(s)-nek a megadott alapottér modell? (2p)

(b) Minimalis realizacioja-e H(s)-nek a megadott alapottér modell? (2p)
(c¢) Megfigyelhets-e az adott allapottér modell? Miért? (2p)

(d) Stabil-e az adott allapottér modell? Miért? (2p)

MO:

(a) Igen, mivel controller form, vagy igen mivel H(s) = C(s] — A)"'B

(b) Nem, mert H(s) egyszeriisithet6 H(s) = %, Vagy nem, mert (A,B,C) nem
megfigyelhetd

©
o-(5)

(d) Nem, mert 3 A Re{\;} >0

a-(55) 5-(1)

P

2. Legyen

MO:

o=} 4) = (12) wor (1)

A | (1
crar (1) rme (1)



3. Legyen x1, 25 € [0, )

illetve

diIZ’l

dt
dl’z

dt

—sin(2xy)

sin(2xq)

V(x) = sin*r; + cos’xy

e Ljapunov fliggvénye-e V a fenti rendszernek (3p)?

e Mi lesz a rendszer stabil egyenstlyi pontja (1p)?

— 2cosza8iney] = [sin(2xq)

MO:
e I[gen,
V>0 — =|[2sinzicosty
dz
dv . .
—% = —si
dx

e Ahol V(x)=0: z* =[0 x/2/

n?(2x,) — sin®(2x,)

— sin(2xy)]



