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3. domaéa zadacéa

Zadatak 1. Obrazlozite (ne)istinitost sljedecih tvrdnji:
a) Postojanje stabilnost garantira univerzalnu stabilnost.
b) Odredene vrste Zenovih ponasanja mogu se izbje¢i uvodenjem novog moda.
c) Hibridni automati sastoje se od modova, ¢uvara, prijelaza i ponistavanja.

d) Iako su pojedina¢ni modovi stabilni, sloZeni hibridni sistem ne mora biti stabi-
lan.

e) Zenov fenomen treba se uzeti u obzir prilikom dizajniranja hibridnih sustava
za upravljanje.

Zadatak 2. Pretpostavite da je zadatan sljed¢i sustav s prijelazima:

. { X, akojex <1,
X = o
—2x, inace.

Ovoje sustav tipa 1 Zeno. Koji od sljede¢ih modova je induciran? ObrazloZite odgo-
VOr.

a) x =-—1
b) x = —x
o) x=1
d) x=0
e) X =x

Zadatak 3. Na Slici [1.1| prikazan je model termostata u zgradi. U ovom modelu, x
je temperatura. U modu ON termostat povecava temperaturu po stopi « > 0, dok
u OFF modu isklju¢uje grijac¢e. To znaci da ¢e temperatura eksponencijalno padati
na temperaturu kruZenja Ty Stovise, Zeljena temperatura Ty, je postavljena na
termostatu uz pretpostavku da je Tjps > Typp-

Zasto je ovo lo$ hibridni automat termostata? ObrazloZite.

a) Jednom kad je x = Ty, prijelazit ¢e beskona¢no brzo iz jednog moda u drugi.

b) Sveje uredu s ovim hibridnom automatom.
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Slika 1.1: Model termostata

c) Nikad neée dosti¢i Zeljenu temperaturu Tj,;.
d) Jednom kad je x = T,,,;;, prijelazit ¢e beskona¢no brzo iz jednog moda u drugi.

e) Radi se o tipu 2 Zeno sustava.

Zadatak 4. Pretpostavite da je zadan graf kao na Slici[l.2jgdje je pocetni uvjet (x1, x2) =
(1,1) oznagen punim krugom.

x1

Slika 1.2

Koji od hibridnih automata je koriSten za generiranje ovog grafa? ObrazloZite.

o] < 1.2

/f— [ : ] o] > 1.3

a)
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Zadatak 5. Zasto su nam bitni hibridni sustavi prilikom dizajniranja upravljaca ro-

botima?

a) OkruZenje je nepoznato i ne moZemo dizajnirati jedinstveni upravlja¢ koji ¢e
upravljati u svim mogucim uvjetima okruZenja u kojima se robot moZe naci.

b) Ovakav pristup ¢ini problem dizajniranja modularnim u smislu da nove funk-
cionalnosti mogu biti dodane na ve¢ postojece strukture upravljaca.
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c) Ovakav pristup ¢ini problem dizajniranja lak$im jer je razbijen u blokove iz
kojih se moze izgraditi rjeSenje.

d) Povezano je s bioloskim sustavima, primjerice, na¢inima na koje se Zivotinje
ponasaju.

e) Svi prethodno navedeni razlozi su relevantni.
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