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Modelowanie i identyfikacja
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na podstawie pomiarów TzewN, TwewN, qgN,TgN

Opis teoretyczny na podstawie znajomości zjawisk fiz.
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• Identyfikacja wartości Kcw, Kcg GB
WB• Identyfikacja wartości Kcw, Kcg na podstawie wymiarów, własności materiałów

Obliczenie transmitancji:

BB

Eksperyment na obiekcie (nieznanym/złożonym)

• Identyfikacja transmitancji na podstawie pomiarów (charakterystyk)
(Identyfikacja wartości parametrów założonej/wybranej transmitancji)

)()()()()(

)()()()()(

2221

1211

sqsHsTsHsT

sqsHsTsHsT

gzewg

gzewwew



Założenie postaci transmitancji:
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Identyfikacja transmitancji układów MIMO








)()()()(
)()()()(

2221122

1221111

tutxbtxbtxm
tutxatxatxm



Przykład

)(
)(

)(
)(

)( 2
2

1
22

1 su
sM

asu
sM
bsmsx 




)(
)(

)(
)(

)( 2
11

1
1

2 su
sM
asmsu

sM
bsx 


   212211)( abbsmasmsM 


























)(
)(

)()(
)()(

)(
)(

2

1

2221

1211

2

1

su
su

sGsG
sGsG

sx
sx

+

+

 u1 G11(s)

G12(s)
 x1

+

+

G21(s)

G22(s)
 x2

 u2

3


























)(
)(

)()(
)()(

)(
)(

2

1

2221

1211

2

1

su
su

sHsH
sHsH

sx
sx

Transmitancje obliczone
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Podstawowe obiekty dynamiki (człony dynamiki)
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Odpowiedzi skokowe – wpływ parametrów

5

 11 sT
k

 nsT
k

11 
 
 1

1

1 



sT
sTk f

 
 21 1

1





sT

sTk f

  11 21  sTsT
k  

  11
1

21 



sTsT
sTk f 21 1sT

ks

 11 sT
ks

  11 21  sTsT
ks





63.2%

T

 h(t)

 t

k

 x(t)

1Ts
k

Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej
obiekt 1. rzędu

Findeisen/52,58, Kurman/64, Żuchowski/61, Douglas/175, Enckl.tech./1276
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Odpowiedź skokowa - reakcja na 1(t) Odpowiedź na wymuszenie skokowe (dowolne)



Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej
obiekt 1. rzędu

FOTD
(model Küpfmüllera)

Findeisen/52,58, Kurman/64, Żuchowski/61, Douglas/175, Enckl.tech./127

obiekt rzędu > 1
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej
obiekt rzędu > 1
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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

Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej – inne metody
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Findeisen/52,58, Kurman/64, Żuchowski/61, Douglas/175, Enckl.tech./127
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obiekty astatyczne
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Ocena jakości modelu
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Jakościowa i ilościowa ocena jakości

Wybrane ilościowe miary jakości: .....
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G12 - transmitancja wyznaczona (obliczona)

H12 - transmitancja zidentyfikowana
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Identyfikacja eksperymentalna - własności

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

MIMO
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Identyfikacja na potrzeby projekowania US
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Identyfikacja transmitancji PV od CV
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