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Transmitancja - połączenia elementarne
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Transmitancja – układ ze sprzężeniem zwrotnym
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Przykłady
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Przekształcanie schematów – zasady (1)
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Przekształcanie schematów – zasady (2)

8



Przekształcanie schematów – zasady (3)
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Przykłady przekształcania
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Przekształcenie układu sprzężenia zwrotnego 

Przeniesienie sygnału zakłócającego (z) w układzie regulacji



Przykłady
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Przykłady - regulacja temperatury w pomieszczeniach
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