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Podstawy analizy systemoéw

Cele ¢wiczenia
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z podstawami analizy systemdéw srodowiska Matlab.

Polecenia w $rodowisku Matlab

Zapoznac sie z nastepujacymi poleceniami w srodowisku Matlab: ezplot, syms, diff,
solve.

Jesli jest to mozliwe, uzyj powyzszych polecenn do implementacji rozwigzan ponizszych
zadan.

Zadania do wykonania w ramach listy:

1.

Wygeneruj wykres dla ponizszych funkcji. Dobierz odpowiednio zakres ¢ oraz ilos¢
probek.

a) y =2+ v4etcos(2t)
b) y = 20e~ + 10+/5 cos(2t)
¢) y = 2cos(—2t) + v/2sin(t)
d) y=2—e%(2cos(2t) + sin(2t))t* + sin(t)
Wykresl wykres nastepujacych funkcji z zastosowaniem obliczen symbolicznych
a) f(z)=sin(x)
b) fi(z) = sin(x), fo(z) = cos(x) (na jednym wykresie)
c) f(z,y) =sin(z +y) sin(zy)
7, zastosowaniem obliczen symbolicznych oblicz pochodne nastepujacych funkcji
oT
b) f(x) =3vx
5T — 15213 4+ /T 4 e

Rakieta porusza sie z predkoscia

v = 42 + 10000 [m] . (1)
S

Wyznacz jej przyspieszenie po 2 sekundach.

. Pitka zostala rzucona w powietrze a zmiana jej wysokosci jako funkcji czasu okre-

slona jest wyrazeniem
h = 3t — 5t%. (2)

Wyznacz pochodna oraz wykres pochodne;j.



10.

Potencjat elektryczny w odniesieniu do punktowej zmiany tadunku () umieszczonym
w pewnym punkcie przestrzeni r» dany jest wzorem

T (3)

47y

Wiedzac, ze Q = 1[C] wyznacz natezenie pola elektrycznego £ w odleglosci r = 5[m)

Zamien nastepujace liczby zespolone z postaci biegunowej na prostokatna

2) (6,30°)

b) (2,—50°)

c) (2.5,0.6[rad])
d) (1,—-0.3[rad])

. Wyraz, ponizsze liczby w postaci biegunowej oraz kwadratowej

Dla 2 = 12e7G7/4) oraz z, = 3e7*7/5) wyznacz

a) 2129
b) z1/z
c) 2125
d) 27z



