
Analogia układów cieplnych i hydraulicznych
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Samowyrównywanie, inercja, opóźnienie, unilateralność
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inercja (samowyrównywanie)
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Elementy elektryczne i mechaniczne
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Układy elektryczne i mechaniczne
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Analogia układów mechanicznych i elektrycznych
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Analogie układów cieplnych, elektrycznych, mechanicznych, hydraulicznych

6



Układy hydrauliczne i pneumatyczne (bez przemian gazowych)
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Analogia pneumatyczno-elektryczna
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Analogia cieplno-elektryczna
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Analogie układów cieplnych, elektrycznych, mechanicznych, hydraulicznych
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Maszyna analogowa (analogowa maszyna licząca)

Zastosowania analogii

Modele analogowe



Analogowa maszyna licząca (maszyna/komputer analogowy)



Zastosowania analogii

Przeniesienie wiedzy (doświadczenia, metod)
- uwaga na ograniczenia (zakres analogii)
- analogia – podobnieństwo (nie identyczność)

Uogólnienie
- teoria sterowania



Podstawowe obiekty dynamiki (człony dynamiki)
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Uwaga: Równanie różniczkowe odpowiada transmitancji członu dynamiki jeśli spełnia warunki dotyczące parametrów 14


