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Matematické popisy
dynamickych soustav

v LDR - linearni diferencialni rovnice

v Pfenos systému

v Nuly a poly prenosu systému

« Prenos systému ve tvaru ¢asovych konstant

* Impulsni funkce a impulsni charakteristika

* Prechodova funkce a pfechodova charakteristika

* Frekvencni prenos

* Frekvencni charakteristika v komplexni roviné

* Frekvencéni charakteristiky v logaritmickych soufadnicich



Matematické popisy
dynamickych soustav

» Casové konstanty prenosu systému

Y(s)
U(s)

G(s) = prenos systému

Nulové pocatecni podminky

U(s) > 6(s) Y(s) >

Pfenos systému

Laplacelv obraz vstupni funkce u(t) Laplacedv obraz vystupni funkce y(t)



Matematické popisy
dynamickych soustav

» Casové konstanty prenosu systému

U(s) Y(s)
> O )
b,,s™ + :--by1s + by 3s+ 15
G = =
(s) a,s"+--+aqs+ag G(s) 2s3 +12s2 +22s + 12
by (tis+1)(tos+1)+ - (r,,s+ 1 1

ap(T1s+1)(Tys+1)+--(Tps+1) G(s) =

2(s+1)(0,5s+1) (%s + 1)

n=3; m=1;a,=2; by=15



Matematické popisy
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» Casové konstanty pfenosu systému — pfiklad ¢.1:

Kdyz pokratime hned
2y’ + 6y(t) = 2u(t) y' + 3y(t) = u(t)
L{2y" + 6y(t) = 2u(t)} L{y' + 3y(t) = u(t)}
2sY(s) + 6Y(s) = 2U(s) sY(s) +3Y(s) = U(s)
Y(s)(2s + 6) = 2U(s) Y(s)(s + 3) = U(s)

2Y(s)(s + 3) = 2U(s)
Konstanta zesileni pfenosu

k— = [/]

1
G(s) =
() s+ 3
. Casova konstanta systému
G(s) = 1

o _3@//“:5[5]

Y(s)(s + 3) = U(s)
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» Casové konstanty pfenosu systému — pfiklad ¢.2:
2y" + 8y’ + 8y(t) = 10u(t)
y' + 4y + 4y(t) = 5u(t)
L{y" + 4y' + 4y(t) = 5u(t)}
s2Y(s) + 4sY(s) + 4Y(s) = 5U(s)
Y(s)(s? +4s +4) = 5U(s)
Y(s) 5

G = =
(s) U(s) s?+4s+4
A+ VAT 44 , 4 —VAT—4 x4
Sq1 = 2 = Sy, = > - —
5 5
G(s) = »G(s)= 1 5
_|_22 1 _ — = — Alge——
(s +2) 4 (55 +1)2 T=25=05]s] k=7=125
1,25
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Casové konstanty prenosu systému — pfiklad €.3:

2y"" +12y" + 22y + 12y(t) = 2u(t) G (s) 1
S) =
1 1
L{2y" +12y" + 22y’ + 12y(t) = 2u(t)} 6Gs+1)(z5+1)(35+1)
253Y(s) + 1252Y(s) + 22sY(s) + 12Y(s) = 2U(s) T,=1
Y(S)[2s3 + 1252 + 225 + 12] = 2U(s) 1
TZ — E - O, 5
Y (s) 2
G(S) — — 3 3 . 1 i -
U(s) 2s°>+12s%+22s+ 12 T3—§—O,3
2 1 _
G(s) = k=-=0,16
) = T DG+ DG +3) 6
1 0,16

G(s) =

G(s) =

(s+D(s+2)(s+3) (s +1)(0,5s5 + 1)(0,3s + 1)
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. Casové konstanty prenosu systému — priklad ¢.4:

2y"" +12y" + 22y + 12y(¢t) = 4u'(t) + 6u(t) 2w (s +3)
2

(s+1D(s+2)(s+3)

G(s) =

L{2y"" + 12y" + 22y' + 12y(t) = 4u’'(t) + 6u(t)}

253Y(s) + 1252Y(s) + 22sY(s) + 12Y(s) = 4sU(s) + 6U(s 3 9
2 * 7 * (§S iy 1)

Y(s){2s3 + 1252 + 225 + 12} = U(s)(4s + 6)  G(s)/=

2*3*(s+1)(%s+1)(%s+1)

Y (s) 4s + 6 1
G0) = Gy = 257 ¥ 1252 + 225 ¥ 12 ! 272
1 _ 2
2o Z(2s + 3) I3=3=03 17,=3=06
i C 2s+ D(s+2)(s+3) 1
k=5=0,5
2s + 3 —
G(s) = 0,5(0,6s + 1
) = e DG DG +3) G(s) = ( )

(s +1)(0,5s+1)(0,3s+ 1)



Cvi¢eni na opakovani

a) Vypocitej pély a nuly prenosu systému
b) Vypocitej Casové konstanty pfenosu systému

1) y'"+0,6y(t) =0,2u(t)

2) 4y" +16y" + 16y(t) = 20u(t)
3) 4y" + 12y + 8y(t) = 10u(t)

4) 3y" +12y" +9y(t) = u(t)

5) 10y" 4+ 3y’ + 0,2y(t) = 10u(t)
6) 2y" +0,6y' + 0,04y(t) = 10u(t)



Pouzita literatura

[1] Ivan Svarc, Branislav Lacko, Ing. Zden&k Némec, AUTOMATIZACE vydavatelstvi PC-DIR s.r.0 1995 str. 42



