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Z1. Dla danego układu elektrycznego 
- narysować graf układu 
- zdefiniować jego zmienne (węzłowe, gałęziowe) 
- podać równania elementów 
- podać równania ciągłości(węzłowe) 
- podać równania komopatybilności (pętlowe) 
- opracować model układu we-wy. 
 

Z2. Dokonać strukturalizacji (SR) układu ciągłego  
zadanego transmitancją (np. G(s) = Y(s)/U(s) = (s-1)/[(s+2)(s+3)]) lub  
równaniem różniczkowym (np. y(3)+5y(2)+30y(1)+125y=u) 
przy określonych warunkach początkowych 
metodą: ogólną / zagnieżdżonego całkowania / zmiennej pomocniczej  
z zastosowaniem oceny wartości maksymalnych metodą : 
 równych współczynników (RW) / drgań własnych (DW) 
oraz skalowaniem osi czasu  
 - 2 / 5 / 10 / 100 krotnie 
 - przyspieszającym / opóźniającym rozwiązanie. 
 


