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Matematické popisy
dynamickych soustav

v LDR - linearni diferencialni rovnice
v Prenos systému
v Nuly a poly prenosu systému

Pfenos systému ve tvaru ¢asovych konstant

Impulsni funkce a impulsni charakteristika

Pfechodova funkce a pfechodova charakteristika
Frekvencni prenos

Frekvenéni charakteristika v komplexni roviné
Frekvencni charakteristiky v logaritmickych souradnicich



Matematické popisy
dynamickych soustav

» Casové konstanty prenosu systému
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dynamickych soustav

a,y™ +a,_ 1y +a,_,y™ 2 + -+ a1y +agy(t) = b,u™ + b,,_;u™ Y + ... + bou(t)

» (Casové konstanty prenosu systému

U(s)

)

Y(s)

G(s) >

bmsm + - bls + bO

_ bO (Tls + 1)(7:23 + 1) k eee (TmS + 1)
ag(Tys+1)(Tos+ 1)+ (T,s + 1)

5(%s+1)

G(s) =
(s) a,s"+--+a;s+a G(s)
. 35 + 15 B 3(s +5)
3 T 253+ 1252 + 225 + 12 2(s3+6s2 + 115 + 6)
3(s+5
6(s) = hid 6(s) =

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

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

n=3 m=1,a9=4; by=5
[ )



Matematické popisy
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» (Casové konstanty prenosu systému — priklad ¢.1:
Kdyz pokratime hned
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. Casové konstanty pfenosu systému — piiklad ¢.2:
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Casové konstanty prenosu systému — priklad ¢.3:
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» Casové konstanty pfenosu systému — pfiklad ¢.4:
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Cviceni na opakovani

a) Vypocitej poly a nuly prenosu systému
b) Vypocitej casové konstanty prenosu systému

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

2) 4y" + 16y’ + 16y(t) = 20u(t)
3) 4y" +12y" 4+ 8y(t) = 10u(t)

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

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