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Równanie 1. rzędu
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Równanie oscylacyjne a bezpośrednie wskaźniki jakości

 h(t)

 t

Mp1

tp

0,9

0,1
tr ts

Δ

)()()(2)( 22 tutxtxtx nnn   

rjs  2,1



)sin(1

sincos1)(























tAe

ttetx

r
t

r
r

r
t

010  

8



)1)(1(
)(

21 


TjTj
KjG




L
dB

1/T1


-/2

1/T2
20lgK

K/T1

-

L
dB



-/2

-

=0

=1



Charakterystyki częstotliwościowe

)1)(1(
)(

21 


sTsT
KsG

12)(
)( 2 





nn TjTj
KjG

12
)( 22 


sTsT
KsG

nn 

9



b

b

c

c

d

d

a

ξ=0.4

ξ=0.9

Im

Re

a

 h(t)

 t

d c

ba

x0

)()()(2)( 22 tutxtxtx nnn   

/ n


-/2

-

ξ=0.1

L,dB

0.5

0.7

0.7
ξ=0.1

0

-20

1

0.1

-40 0.01

|G|
20 10

10.1 10

10

0

10.1 / n

Analiza liniowa

10



Człon opóźniający ≈ przesuwnik fazowy
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