IDENTYFIKACJA OBIEKTOW FIZYCZNYCH



Czlon proporcjonalny

Réwnanie dynamiki cztonu ma nastepujaca postac:

y(t) = ku(t),

gdzie k jest wspotczynnikiem wzmocnienia (proporcjonalnosci).
TransmltanCJa operatorowa wyraza sie zaleznoscia:
K(s) =

Réwnanie statyki (dla stanéw ustalonych - wszystkie pochodne przyjmujemy
jako zero) ma
postac: A

= kU Y

a = arctgk

U



Odpowiedz skokowa dla wymuszenia u(t) = 1(t)

wyraza sie wzorem:

h(t) =k .

A
h(t)

k1(t)




Czton inercyjny pierwszego rzedu

Réwnanie dynamiki cztonu inercyjnego
pierwszego rzedu:

TQer = ku
dt

gdzie: k —wspotczynnik wzmocnienia,
T — stata czasowa.

Réwnanie dynamiki w postaci operatorowej ma postac:

Y(s)Ts +1) = kU (s)



Transmitancja operatorowa opisana jest wzorem:

k

K(s) =
(5) Is+1

Odpowiedz skokowag cztonu inercyjnego pierwszego rzedu otrzymujemy korzystajgc z odwrotnego
przeksztatcenia Laplace’a

.
hy=k(l—e ) h(i4
k _
Stata czasowa T okresla czas dochodzenia
do nowego stanu ustalonego po zaktéceniu 4
spowodowanym sygnatem skokowym. W j
praktyce przyjmuje sie, nastepuje to po 2
Y

okoto pieciu statych czasowych T.

b—




skok jednostkowy T=var
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Czton oscylacyjny

Réwnanie dynamiki cztonu oscylacyjnego ma postac:

d*v dvy
y —~+ 20, ? +oly=kolu
[ f

2

gdzie: k — wspotezynnik wzmocnienia,
o, —wspolezynnik drgan niethumionych (pulsacja drgan niettumionych),

& — wspolczynnik tlumienia.

Postac operatorowa powyzszych rownan:

ko
Y(s) = ———t _U(s)
s +280,s +o

R
Transmitancja operatorowa przedstawia sie nastepujaco:
ko -

K(s)=————— .
s +2%0 s+o,




-

k .
K(S) — f{)”

2 2
sT+280 s+ o,

Rownanie w mianowniku transmitancji operatorowej jest wielomianem drugiego rzedu i w zaleznosci od

wyrdznika moze miec rézne pierwiastki. Dla uktadu oscylacyjnego zachodzi warunek <0.
s +280 s +(Uf_f =0,
A=4E0> -4’ =40’ (E* -1)
Aby wyroznik powyzszych réwnan byt mniejszy od zera, wspotczynnik ttumienia ¢ musi spetniac¢

zaleznosc 0 < < 1.
Wtedy rownanie, ma dwa pierwiastki sprzezone:

‘S'l - _fan(é:_j\'l_érz)
S, =0, (‘f_’_]\fl_‘f:)



Postac transmitancji operatorowej mozna przedstawi¢ nastepujgco:

-

ko,
(s+0,& - NI=-E NG +0,(E+ j1-£7))
Odpowiedz skokowa cztonu oscylacyjnego h(t)

h(t) = k1~ —— e sin(o 1 + )]

1-¢

K(s) =

. -2 ! v
gdzie  , =w +/1-<&° pulsacja drgan wilasnych



1
;
J1-¢

Charakterystyke skokowg cztonu oscylacyjnego przedstawiono na rys.

A
h(t)

Ew 1

h(t) =k[1— sm(@ 1t + @)]




— ejmn (1,-1,) — ej{':_}”TI ' (1)

dla funkciji sinusoidalnej zachodzi zaleznos¢:

o, =0,J1-ET =2rx

w_ = (2)



Podstawiajgc zaleznos¢ (2) do wyrazenia (1) otrzymujemy:

a
In(%) = éo, T, = —2—
(b) %L(UHI %

stad In a
. (b)

- j —

47" +1In~ (—

ot

Tak wiec dokonujgc pomiarow a, b, T: na charakterystyce skokowej, otrzymanej np. na

drodze doswiadczalnej, mozna wyznaczy¢ parametry & i wn, czyli zidentyfikowacC parametry
modelu obiektu.



or—7— 71 71 T T T T T 1
odpowiedzi ukladu oscylacyjnego dla

trzech rénych wartosci parametru ¢ :
1=0,125; 2=0,5; 3=0,85
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2*pi *f =6.28 ; k=1
ksi = 0.1

#® ©

_'— G.28 = (.28
sxs5+2x0.1 x6.28% s+ 6.28 =6.28
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