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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 oscylacyjny
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Człon oscylacyjny znormalizowany
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Człon oscylacyjny - przykłady
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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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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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b) wzmocnienie układu K0:
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3) Cz.oscylacyjny o tłumieniu ½ i okresie** 2:

12412
)( 222 





ss

a
TssT

asG


1a

b) wzmocnienie układu K0:
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* tłumienie - współczynnik tłumienia względnego
** pulsacja/okres – pulsacja/okres drgań własnych nietłumionych
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a

a) wzmocnienie członu inercyjnego = 1

a) wzmocnienie członu oscylacyjnego = 1

a) wzmocnienie członu oscylacyjnego = 1
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63.2%
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Identyfikacja modelu na podstawie odpowiedzi na wymuszenie skokowe
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