
Laboratornı cvicenı z TR- R6

Analy za chovanı nelinearnıho dynamicke ho syste mu
1. Nelinea rnı dynamicky syste m popsany nelinea rnı diferencia lnı rovnicı
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2. Nakreslete analogove  sche ma dane ho syste mu.

3. Proveč te analyzu stability dane ho syste mu aplikacı Ljapunovovy teorie stability.
Ljapunovovu funkci volte ve tvaru:
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4. Teoreticke  za vů ry ovů rte pro konkre tnů  zvolene  hodnoty parametru  a , b  na
simulacnım modelu realizovane m na:

a) analogove m pocıtaci AP MEDA-T,

b) PC v simulacnım prostredı SIMNON, prıpadnů  Matlab - Simulink.

5. Proveč te zhodnocenı zıskanych vysledku .


