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Podstawowe człony (obiekty) dynamiki – najprostsze przypadki modeli dynamiki, 
przedstawiane zazwyczaj w postaci transmitancji
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Człon całkujący
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Człon oscylacyjny znormalizowany
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Człon oscylacyjny - przykłady
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Człon proporcjonalny - przykłady

ksG )(
0

0,
a

b
k 

 uR 

i 

)()( tRituR 
 

 









)()()(

)()()(0

122

21211

txtxc=tF

txtxc+txc=

)(
1

)(
1

1 tF
c

tx  )()(
21

21
2 tF

cc

cc
tx




 

R Rz  pp 

 f 

)(1)( tktx Odpowiedź skokowa:
a) uk =1

b) u(0)=0, x(0)=0

)()()( tfRRtp zp 
R

si

suR 
)(

)(
)()(

21

2 tu
RR

R
tu wewy 












8

 
 
 

 x1 

F 
c1 c2 

 x2 

)(
1

)( tp
RR

tf p
z
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Podstawowe obiekty (człony) dynamiki
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k, k1 – współczynniki wzmocnienia członu
T – stała czasowa
To – opóźnienie
Ti – czas całkowania
Td – czas różniczkowania
ωn – pulsacja drgań własnych nietłumionych
Tn,– okres drgań własnych nietłumionych 

(współczynnik okresu drgań własnych)

ξ – współczynnik tłumienia względnego

10

T
fn

 2
2 

n
n T

1




Przykłady obiektów bez/z samowyrównywaniaem
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Odpowiedzi skokowe – wpływ parametrów
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