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Wiasnosci uktadow liniowych

- zasada superpozycji - sktadowe swobodne i wymuszone

- znana postaé rozwigzania swobodnego

- parametry rozwiazania swobodnego - algebraiczne rownanie charakterystyczne

- stabilnos$¢ uktadu - kryteria potozenia pierwiastkdw rownania charakter.

- rozwigzanie swobodne decyduje o wlasno$ciach dynamicznych uktadu

- wlasnos$ci dynamiczne uktadu nie zaleza od wymuszenia

- odpowiedz na pochodng sygnatu = pochodnej odpowiedzi na ten sygnat
~u@®)=1(1)  x(1) u()=o1)  dx/dt

* jeden punkt rownowagi

* stabilnosc¢ / niestabilnos$¢ globalna

* transmitancja (przeksztatcenie Laplace’a / Fourier’a)




Wiasnosci logarytmicznych charakterystyk czestotliwosciowych

sumowanie charakterystyk dla cztonéw potgczonych szeregowo
asymptoty charakterystyki amplitudowej — nachylenie +/- 20 dB/dek
kazdy biegun objawia sie zatamaniem -20 dB/dek

kazde zero objawia sie zatamaniem +20 dB/dek

okreslony maksymalny btagd charakterystyk asymptotycznych czionu
inercyjnego i forsujgcego

- dla czestosci zatamania popetnia sie btgd 3dB
- w odlegtosci oktawy od czestosci zatamania — btagd 1 dB

dla uktadéw minimalnofazowych mozna otworzyé ch. fazowa
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Zastosowanie modelowania (wtasnosci obiektu)
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