Rownanie rownania n-tego rzedu
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Rownanie 2. rzedu
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Rownanie oscylacyjne
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Potozenie biegunow
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Potozenie biegunow a odpowiedz skokowa
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Rownanie oscylacyjne a bezposrednie wskazniki jakosci 3K
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ax(t)+3x(t) +4x(t) = u(t)

Projektowanie witasnosci uktadu

ax(t) +3x(t) +4x(t) = u(t)

a+0

u(t)

X(t)+ i x(t)+ i x(t)=——=
a a a

a=0
3x(t) +4x(t) = u(?)

a>0 a<0

P 420, +0; =0,0, >0 | A +2f0,A-0 =0, w, >0

rozne &

A=9-16a
—3+4JA
11,2= 2
a
a+0 a=0

33(4) + 4x(t) = u(?)

25(t) + 3%() + ax(t) = u(t)

25(t) + 3%() + ax(t) = u(t)

5(6) + 2 () + L x(e) = 4O a=0

2 2 2 25(1) + 35(¢) = u(t)
a>0 a<(
P 4280, 2+0; =0,0, >0 | I +20,l-w; =0, ®, >0

rozne &

A=9—-8a
—3+4/A
)'1,2: 4

25(t) + ax(t) + 4x(t) = u(t)

25(t) + ax(t) + 4x(t) = u(t)

_ 2
50+ Li(0) + 2x(0) = O A=as =32
2 2 P _—ai\/K
P42t A+0r =0, 0, >0 L2 — 4

rozne &




Portrety fazowe

ptaszczyzna fazowa (56, x)
trajektoria fazowa (obraz ewolucji stanu)

» state wymuszenie

portret fazowy

* punkt(y) rownowagi
* kierunek czasu

* przeciecie z 0sig x
* determinizm

* uktady 1-2 rzedu

* ukfady liniowe/nieliniowe
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