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Charakterystyki statyczne

Charakterystyki skokowe

Charakterystyki częstotliwościowe

Położenie biegunów i zer

Badanie na obiekcie

Symulacje Matlab (też Scilab)

• Schemat graficzny 

(bloki Integrator, State-space,  Transfer function)

• Tryb tekstowy (funkcje tf, ss, zpk)



Charakterystyki statyczne
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Ramp (Slope, Start time, Initial output)
Saturation (Upper limit, Lower limit)
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Sposób wyznaczenia:
 równanie statyczne / układ równań statycznych

(rozwiązanie, wykres)

 symulacyjnie

 zdjęcie charakterystyki na obiekcie
(seria pomiarów w stanie ustalonym)

Zastosowanie:
 punkt pracy, 
 liniowość (zakres liniowości)
 wzmocnienie układu (przy stałym wymuszeniu)
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Charakterystyki czasowe – odpowiedź na skok/impuls
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Sposób wyznaczenia:
 równanie (układ równań) różniczkowych 

- rozwiązanie x(t) 
analityczne lub symulacyjne
dla danego u(t) (w.początkowe = stan równowagi)

- wykres x(t)

 schemat (blok step i rejestracja) lub skrypt (funkcje step, impluse)

 zdjęcie charakterystyki na obiekcie
- pojedynczy eksperyment – rejestrujemy stan przejściowy (nieustalony)

Zastosowanie:
 stabilność, oscylacyjność
 czas ustalania odpowiedzi (porównanie dynamiki obiektów)
 liniowość (jak?)
 identyfikacja modeli
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Odpowiedzi skokowe – identyfikacja (proste przykłady)
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Charakterystyki częstotliowściowe
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Sposób wyznaczenia:
 równanie (układ równań) różniczkowych 

- rozwiązanie wymuszone x(t) 
analityczne lub symulacyjne

- dla danego u(t)=sin(wt)
- wykres x(t)

 skrypt (funkcje bode, nyquist)

zdjęcie charakterystyki na obiekcie
- seria eksperymentów – wykorzystujemy stany ustalone

Zastosowanie:
 pasmo przenoszenia (porównanie dynamiki obiektów)
 identyfikacja modeli
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Odpowiedź częstotliwościowa (dla danego ) Charakterystyki  częstotliwościowe



Szybkość działania a pasmo przenoszenia
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Idealne i rzeczywiste różniczkowanie

Realizacja transmitancji odwrotnej 1/G
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Definicja członów w programach symulacyjnych:
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Symulacje w trybie tekstowym
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Matlab (nowszy)
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Ga=tf([b1,b0], [a2, a1, a0])
tf(Gb)

Gb=zpk([z1], [p1, p2],k1)
zpk(Ga)

s= tf(‘s’);
Ga= ( b1*s+b0) / (a2*s^2+a1*s+a0)

s= tf(‘s’);
Gb= k1*( s-pz1) / ((s-p1)*(s-p2))

step(Ga), impulse(Ga), pzmap(Ga)
bode(Ga)
dcgain(Ga), 
pole(Ga), zero(Ga)
damp(Ga)


