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równania różniczkowe
równania operatorowe
równania symboliczne
transmitancje
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Modele ogólnie - równania różniczkowe zwyczajne liniowe



Transmitancja
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Transmitancja = transformata funkcji wyjściowej do transformaty funkcji wejściowej

Transformata funkcji Transformata funkcji pochodnej
Założenie:

Twierdzenie o liniowości

Równanie
operatorowe

Transmitancja
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Transmitancja:
- funkcja przejścia
- funkcja operatorowa opisująca zależność sygnału na wyjściu układu od sygnału na wejściu
- funkcja zmiennej zespolonej s, opisująca przetwarzanie sygnałów przez układ

Warunki: liniowość, zerowe warunki początkowe

 u G(s)  x



Transmitancje układów wielowymiarowych (MIMO)
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Wyznaczanie transmitancji

Tzew

Twew,Cvw
 qg

Kcw

Kcg

Tg,Cvg

   
 









)()()()(

)()()()()(

tTtTKtqtTC

tTtTKtTtTKtTC

wewgcgggvg

zewwewcwwewgcgwewvw





1) Opis teoretyczny na podstawie znajomości zjawisk fiz.
2) Równanie operatorowe
3) Wyznaczenie tramnsmitancji (rozwiązanie równania/układu)
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Transmitancje układów wielowymiarowych – przekształcenia (1)
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Transmitancje układów wielowymiarowych – przekształcenia (2)
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Transmitancje układów wielowymiarowych – przekształcenia (2)
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Przesunięcie układu odniesienia Ustalenie punktu pracy w modelu

t

x

t
u

u0

u1

x0
t

Δx

t
Δu u1-u0

0

0
Δx

Δu

x

Dowolny punkt
pracy (równowagi)

1) Porównanie reakcji
2) Zerowe warunki początkowe

(transmitancja)
Układy liniowe: rekacje nie zależą od punktu pracy
Reakcje układu nie zależą od formy modelu (równanie różniczkowe, transmitancja)

Transfer Fcn

Transfer Fcn

Simulink: Transfer Fcn

1) Wprowadzenie do Matlaba/Scilaba. 2) Skrypt w DBC: "Scilab i Matlab - podstawowe zastosowania inżynierskie”

Odpowiedź skokowa – badania symulacyjne (Simulink/Transfer Fcn)

Podstawowe badania obiektu – ch-ki.czasowe
SISO
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Podstawowe badania obiektu – ch-ki.czasowe

1) Wprowadzenie do Matlaba/Scilaba. 2) Skrypt w DBC: "Scilab i Matlab - podstawowe zastosowania inżynierskie”

Odpowiedź skokowa – badania symulacyjne (Simulink/Transfer Fcn)
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1) Wprowadzenie do Matlaba/Scilaba. 2) Skrypt w DBC: "Scilab i Matlab - podstawowe zastosowania inżynierskie”

Podstawowe badania obiektu – ch-ki.czasowe
Odpowiedź skokowa – badania symulacyjne (Simulink/Transfer Fcn) MIMO
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Zastosowanie transmitancji (wybrane)
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Zerowe warunki początkowe:
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Transmitancja:

n warunków początkowych:

Rozwiązanie i symulacja dla dowolnych warunków początkowych

Równanie różniczkowe n-tego rzędu:

Rozwiązanie i symulacja tylko dla zerowych warunków początkowych

Transmitancja - warunki początkowe 



Transmitancja - stan ustalony (punkt równowagi)
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Dla u(t)=1(t), czyli U(s) = 1/s

Dla u(t)=(t), czyli U(s) = 1

Dla u(t)=sin t, czyli
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Twierdzenie o wartości końcowej
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Punkt równowagi – stałe wymuszenie i wszystkie pochodne =0

Punkt równowagi nie istnieje
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Transmitancja - badanie stabilności
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Równanie charakterystyczne

Równanie różniczkowe liniowe
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Równanie charakterystyczne

Transmitancja wyznaczona analitycznie:
- nie jest przybliżeniem (uproszczeniem) równań różniczkowych
- jest inną formą (postacią) modelu - ma te same własności, zmienia się forma (postać)
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Bieguny układu


