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Modelowanie i identyfikacja
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi na wymuszenie skokowe

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

obiekt 1. rzędu
FOTD (First Order Time Delay), model Küpfmüllera 

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

obiekt rzędu > 1

obiekty astatyczne
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aproksymacja Padé  
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))
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model Strejca

Findeisen/61-62, http://home.agh.edu.pl/~pautom/pliki/wyklady/przykladowe/03.pdf

1. wyznacz punkt przegięcia Q
2. znajdź  = T1 / T2

3. wyznacz rząd n z tablicy
jeśli  pomiędzy to:
• przyjmij niższy rząd 
• wprowadź opóźnienie:

4. wyznacz T na podstawie ti / T
5. sprawdź wg T1 / T, T2 / T

Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej
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Weryfikacja modelu
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Identyfikacja eksperymentalna - własności

- modele liniowe, stabilne

- modele black-box

- SISO

- możliwa automatyzacja
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Zastosowanie różnych typów modeli
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(1) 

Proces, obiekt 
 (obiekt sterowania) 

 

Transmitancje 
wymierne 

Transmitancja  
G 

Układ równań 
różniczkowych 

(2) 

Transmitancja  
G 

(3) 

(3) 

Transmitancja  
G 

(2) 

Projekt 
układu 

sterowania 

Analiza i symulacja 

1 – modelowanie
2 – konwersja 
3 – identyfikacja



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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