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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))

obiekt 1. rzędu
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))
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Findeisen/61-62

1. wyznacz punkt przegięcia Q
2. znajdź  = T1 / T2
3. wyznacz rząd n z tablicy

• jeśli  pomiędzy - wprowadź To
4. wyznacz T na podstawie ti / T
5. sprawdź wg T1 / T, T2 / T
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metoda momentów
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi impulsowej (reakcja na δ(t))

)0()1( )(  sxm ii
i

mi = i-ty moment funkcji x(t)
x(i)(s) = pochodna transformaty funkcji x(t)

...)0(
!2

1)0(
!1

1)0()( )2(2)1(
0 


xssxxsx s

Rozwinięcie x(s) w szereg Taylora w otoczeniu s=0

)(tg L-1 )]([ sGOdpowiedź impulsowa g(t) a transmitancja G(s)

1*)()(),()(:gdzie,)(*)()( sGsxttususGsx  

8





metoda momentów
przykład...)
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Identyfikacja na podstawie charakterystyk częstotliwościowych
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1. Zarejestruj stany ustalone odpowiedzi układu na wymuszenia harmoniczne w odpowiednim zakresie
częstotliwości i amplitud.

2. Przedstaw wyniki w postaci logarytmicznych wykresów modułu M(ω) i fazy (ω).

3. Na podstawie wykresu modułu odtwórz przebieg charakterystyki asymptotycznej, tzn. krzywą łamaną
o nachyleniach, które są wielokrotnościami 20dB/dek.

4. Na podstawie charakterystyki asymptotycznej odtwórz się charakterystykę fazową części
minimalnofazowej - *(ω).

5. Porównując charakterystykę *() z wykresem doświadczalnym (), zidentyfikuj człony
nieminimalnofazowe (opóźnienie, przesuwnik fazowy) lub stwierdź ich brak.

6. Porównanie wykresów *() i () pozwala też na korektę asymptotycznego wykresu modułu,
szczególnie w przypadku występowania członów oscylacyjnych.

7. Na podstawie charakterystyki asymptotycznej zidentyfikuj człony minimalnofazowe.

Identyfikacja na podstawie charakterystyk częstotliwościowych
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Identyfikacja eksperymentalna - własności

- modele liniowe, stabilne
- modele black-box
- SISO
- możliwa automatyzacja

MIMO
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Modelowanie i identyfikacja

Obiekt

opis teoretyczny

Black Box

eksperyment

wartości param.

postać modelu

White Box

wartości param.

model o
założonej
postaci

model

eksperyment
weryfikacyjny

Grey Box

opis teoretyczny

eksperyment

wartości param.

model

transmitancja równania różniczkowe (liniowe, nieliniowe)
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Grey Box

Obiekt

Met.identyfikacji
eksperymentalnej Black Box

Model Based Control
(MBC)

Dobór
nastaw PID

Projektowanie
układów
regulacji

Zastosowanie modelowania (układy sterowania)
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