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Normalizacia

- cielom je z nameranych udajov ziskat prechodovu charakteristiku

- prechodova charakteristika je grafické znazornenie prechodovej
funkcie

- prechodova funkcia je odozva systému y(t) na jednotkovu
skokovu zmenu vstupnej veli€iny u(t), pri nulovych pociato€nych
podmienkach
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Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systému y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliCiny u(t), pri nulovych pociatoCnych podmienkach



Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systemu y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliciny u(t), pri nulovych pociatoCnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost’ realizovanej zmeny na vstupe
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Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systemu y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliciny u(t), pri nulovych pociatoCnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost’ realizovanej zmeny na vstupe

Au:u(oo)—u(O) >> du = u(end) - u(l)



Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systému y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliCiny u(t), pri nulovych pociatocnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost realizovanej zmeny na vstupe

AUZU(OO)—U(O) >> du = u(end) - u(l)

— normalizovanie vystupov y(t)
— posunut’'vystup do nuly
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Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systému y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliCiny u(t), pri nulovych pociatocnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost realizovanej zmeny na vstupe

AUZU(OO)—U(O) >> du = u(end) - u(l)

— normalizovanie vystupov y(t)
— posunut’'vystup do nuly

y,(t)=y(t)- y(0) >> yp

y — y(1)



Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systéemu y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliCiny u(t), pri nulovych pociatoCnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost realizovanej zmeny na vstupe

AUZU(OO)—U(O) >> du = u(end) - u(l)

— normalizovanie vystupov y(t)
— posunutvystup do nuly

y,(t)=y(t)- y(0) >> yp

y — y(1)

— vydelit’ velkost’'ou skokovej zmeny
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Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systéemu y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliCiny u(t), pri nulovych pociatoCnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost realizovanej zmeny na vstupe

AUZU(OO)—U(O) >> du = u(end) - u(l)

— normalizovanie vystupov y(t)
— posunutvystup do nuly

y,(t)=y(t)- y(0) >> yp

y — y(1)

— vydelit’ velkost’'ou skokovej zmeny

y,(t)

AU

ypch(t): >> pch = yp / du



Normalizacia

— prechodova funkcia je odozva systému y(t) na jednotkovu skokovu
zmenu vstupnej veliCiny u(t), pri nulovych pociatoCnych podmienkach

— normalizovanie vstupov u(t)
— velkost realizovanej zmeny na vstupe

AUZU(OO)—U(O) >> du = u(end) - u(l)

— normalizovanie vystupov y(t)
— posunutvystup do nuly

Y,(t)=y(t)- y(0) >> yp

y — y(1)

— vydelit velkostou skokovej zmeny

y,(t)

AU

ypch(t): >> pch = yp / du
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ldentifikacia systému 1. radu — bez dotycCnice
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ldentifikacia systému 1. radu — bez dotycCnice

1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)
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ypch (t)

u(t)

ldentifikacia systému 1. radu — bez dotycCnice

1. Zosilnenie systému K
K — ypch(oo)

2. Dopravné oneskorenie systému D
- rozdiel Casov medzi zmenov na vstupe
a vystupe

K
G — —Ds
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ldentifikacia systému 1. radu — bez dotycCnice

1. Zosilnenie systému K

K — ypch(oo)
:] 2. Dopravné oneskorenie systému D

ypch (t)

- rozdiel Casov medzi zmenov na vstupe
a vystupe

3. Casova konstanta systému T
- Cas, v ktorom nadobudne vystup 63%
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u(t)

ldentifikacia systému 1. radu — bez dotycCnice

(6%

— zhrnutie
1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)

2. Dopravné oneskorenie systému D
- rozdiel Casov medzi zmenov na vstupe
a vystupe

3. Casova konstanta systému T
- Cas, v ktorom nadobudne vystup 63%
hodnoty zosilnenia

K
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ypch (t)
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ldentifikacia systému 1. radu

ypch (t)
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ldentifikacia systému 1. radu

1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)
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ldentifikacia systému 1. radu

ypch (t)

1. Zosilnenie systému K
K — ypch(oo)

2. Dopravné oneskorenie systému D
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ldentifikacia systému 1. radu

ypch (t)

1. Zosilnenie systemu K
K — ypch(oo)
2. Dopravné oneskorenie systému D

3. Casova konstanta T

K
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ypch(t)

Identifikacia systému 1. radu — aproximacia
systemu vyssieho radu
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Identifikacia systému 1. radu — zhrnutie

1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)

2. Dopravné oneskorenie systému D

3. Casova konstanta T

K
G — —Ds
) Ts +1e



Identifikacia systému vyssieho radu
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ypch (t)

Identifikacia systému vyssieho radu
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ypch (t)

Identifikacia systému vyssieho radu
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Identifikacia systému vyssieho radu

1. Zosilnenie systému K
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K — ypch (OO)
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Identifikacia systému vyssieho radu

1. Zosilnenie systému K
K — ypch(oo)

2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,

ypch (t)
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Identifikacia systému vyssieho radu

1. Zosilnenie systému K
K — ypch(oo)

2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,

ypch (t)
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Identifikacia systému vyssieho radu

ypch (t)

1. Zosilnenie systému K
K — ypch(oo)

2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,

3. Parameter f, T

K _bs
Gls)- (Ts+1)




ypch (t)
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Identifikacia systému vyssieho radu

1. Zosilnenie systému K
K — ypch(oo)

2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,

3. Parameter f,

4. Parametre f(n) <f, < f(n +1), g(n)

t
n 2 3 4 S 6
f(n) 0,104 | 0,218 | 0,319 | 0,410 | 0,493
g(n) 0,368 | 0,271 | 0,224 | 0,195 | 0,161
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Identifikacia systému vyssieho radu

1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)

g 2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,
>
3. Parameter f, £ T,
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5. Casova konstanta T = g(n)T,

K _bs
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Identifikacia systému vyssieho radu

1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)

\% 2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,
>
3. Parameter f, £ T,
ST
| n
o 5 10 15 4. Parametre f(n) <f, <f(n +1), g(n)

5. Casova konstanta T = g(n)T,

6. Dopravné oneskorenie D = (f,—f(n))T,
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Identifikacia systému vyssieho radu — zhrnutie

1. Zosilnenie systému K

K — ypch (OO)

2. Cas prietahu T, a 6as nabehu T,

3. Parameter f; f— L
ST
| n
15 4. Parametre f(n) <f, < f(n +1), g(n)

5. Casova konstanta T = g(n)T,

6. Dopravné oneskorenie D = (f,—f(n))T,

k 1 | 2 | 3 | 4 | 5 | 6 %
fy | O |0,04 | 0,218 | 0,319 | 0,410 | 0,493 G(S):(Ts+1)” o-0s
gin) | 1 |0,368|0,271 | 0,224 | 0,195 | 0,161




Aproximacia neminimalne fazoveho systemu
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Aproximacia timene kmitaveho systému

ypch (t)
Ya(t)
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