
Opis własności dynamicznych (1)
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Portret
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Równanie(a)
różniczkowe

rozwiązanie analityczne
charakterystyka czasowa
położenie biegunów
portret fazowy
przekształcenie Laplace'a,

położenie biegunów
transformata rozwiązania, przekształcenie odwrotne

rozwiązanie symulacyjne
charakterystyki częstotliwościowe
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Układ równań stanu / transmitancja – własności obiektu
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Transmitancja - połączenia elementarne
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Kaskady niewspółdziałające i współdziałające
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Człon inercyjny
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Człon inercyjny - przykłady
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Człon całkujący
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Człon całkujący - przykłady
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Człon oscylacyjny

r.s.:

r.ch.:

2
010

22
1

0 2
lim

nnn
s

uk
s

u
ss

ks





0)(, utu 

22
1

2
)(

nnss
ksG

 
 0, n

12
)( 22 


sTsT
ksG

nn 
0, nT

)()()()( 0012 tubtxatxatxa  

  212

0)(
ssssa

bsG



22

1

2   ss
k

  11 21  sTsT
k

0)Re(,0)Im(  ii ss

ubxa 00 

02 22  nnss  01222  TssT 

h ( t ) k

 t

r z ą d > = 2
h ( t ) k

 t

0 < ξ < 1
















2

0

2

12
2

0

01
2

2

0)(

a
as

a
asa

b
asasa

bsG

Jeśli a0 /a2 > 0, to:
2

02

a
a

n 
2

12,
a
a

n 
2

0
1,

a
bk 

2101
2

2 ,0 ssasasa 

0

22

a
aT 

0

12,
a
aT 

0

0,
a
bk 












1

0

12

0

2
0

0

s
a
as

a
aa

b

Człon inercyjny
II rzędu

9



Człon oscylacyjny znormalizowany

22

2

2 nn

n

ss 



0, n 0, nT

10

12
1

22  sTsT nn 



r

r

js

js









2

1

21   nr

n 

222

22

2 r

r

ss 





1

1
2

2

2
1









nn

nn

s

s
012 

Gdy

gdzie:
r

r

js

js









2

1

21   nr

n 
gdzie:

   
    22

2

2
222

2
22

222

22

212

1
2 nn

n

nnn

nn

r

r

ssssss 





















Człon oscylacyjny - przykłady

 f
h1

h2

A1

A2

 f
h1 h2

A1 A2

?1

22
1

2
)(

nnss
ksG

 
 0, n

12
)( 22 


sTsT
ksG

nn 
0, nTR uL

i

C

1)(
)(

2 


sRCLCs
sC

su
si

F

 x

c
b

m

cbsmssF
sx


 2

1
)(
)(

)()()()( tFtcxtxbtxm  











)()()(

)()()(

221122

1111

thathathA

thatfthA


  
 









)()()()(

)()()()(

2221122

21111

thaththathA

ththatfthA




))((
1

)(
)(

2211

2

asAasAsf
sh




Twew

TzewTp

qg

Kp

Kw
K1

2
121211

12

))(()(
)(

aaasAasA
a

sf
sh




)()(1)()( susi
sC

sRissLi 

?
11



Człon proporcjonalny
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Człon proporcjonalny - przykłady
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Człon różniczkujący
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Podstawowe obiekty (człony) dynamiki
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k, k1 – współczynniki wzmocnienia członu
T – stała czasowa
To – opóźnienie
Ti – czas całkowania
Td – czas różniczkowania
ωn – pulsacja drgań własnych nietłumionych
Tn,– okres drgań własnych nietłumionych

(współczynnik okresu drgań własnych)

ξ – współczynnik tłumienia względnego
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Przykłady obiektów bez/z samowyrównywaniaem
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Odpowiedzi skokowe – wpływ parametrów
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Człony o zadanych parametrach
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