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Zakladné pojmy pre opis diskrétnych systémov

o Diskrétny signal - postupnost impulzov v urcitych ¢asovych okamihoch

o v diskrétnych systémoch riadenia sa vyuziva amplitidovo-impulzna
(A-1) modulacia, ktora vedie na linearne vztahy

@ na generovanie A-l modulovaného signalu sa pouziva spinac
(vzorkovac A/C), ktory je spinany s periédou Tyz, Tyz = T, h<< T
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a) spojity signal b) diskrétny signal - postupnost impulzow
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Zakladné pojmy pre opis diskrétnych systémov
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Na vstupe vzorkovaca je spojity signal a na vystupe je diskrétny signal
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Zakladné pojmy pre opis diskrétnych systémov

o Diskrétna funkcia - postupnost impulzov v okamihoch vzorkovania kT,

k=0,12,..
x*(t) =x(kT),k=0,1,2,... (1)
x*(t)=0,kT <t<(k+1)T
e Diracov impulz §(t) je definovany ako:
o(t)=0,t#0
_ _ (2)
o(t) =00,t =10
pricom plati:
/ S(t)dt = 1 (3)

Diracov impulz je limitnym pripadom impulzu Sirky h s plochou 1 (t.
vyskou 1/h ).
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Zakladné pojmy pre opis diskrétnych systémov

Skutocnym diskrétnym signalom (postupnost redlnych impulzov Sirky h)
aproximujeme IDEALNY diskrétny signal, a to postupnostou idealnych

Diracovych impulzov modulovanych okamzitymi hodnotami uzitocného
signalu:
oo

x*(t) = x(kT)s(t — kT), (4)
k=0
kde
o x*(t) - vystup zo vzorkovaca
o x(kT) - vahovanie

@ 0(t — kT) - Diracov impulz

- . ., . B
Po vzorkovaci nasleduje €len s linedrnou prenosovou funkciou G(s) = (s)
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Laplaceova transformacia diskrétneho signalu
Linearny diskrétny obvod - Z-transformacia (diskrétna LT)

X*(s) = L{x"(£)} :/ Je~stdt — /Zx (KT)3(t — KT)e~tdt —
0 0 k=0
= Z/x(kT)é(t— kT)e Stdt = Z kT)/cS (t — kT)e tdt =
= x(kT)e T = X*(s) =Y x(kT)e T
k=0 k=0
(5)
Z-transformacia: po oznaceni z = e°' dostavame:
Z{x(0)} = Z{x(kT)} =Y x(kT)z™ (6)
k=0
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vyber periédy vzorkovania je délezity parameter vplyvu na kvalitu a
stabilitu diskrétneho regulaéného obvodu:

_27r

w= "7 (7)

vplyv periédy vzorkovania na kvalitu riadenia nie je mozné jednoduchym
spdsobom vyjadrit, na stabilitu vSak ano

Frekvencné spektrum diskrétneho reg. obvodu — jednoznacnost vyberu
periédy vzorkovania

Princip : vyjadrenie Diracovych funkcii rozvojom do Fourierovho
exponecialneho radu:

Fi{x(t)} = X(jw) (8)
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Frekvencna oblast
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Aby sme Gplne poznali signal, ktorého najvyssia frekvencia je max postacuje
merat jeho hodnoty v Casovych okamihoch vzdialenych od seba o pol
periédy kmitu najvyssej frekvencie:

1 27
T=-
2 Wmax (9)
Ak
Wy > 2Wmax (10)

cez spinac sa prenesie celé zakladné frekvenéné pasmo neskreslene.
Ak
Wy < 2Wmax (11)

cez spinaC sa neprenesie ani zakladné pasmo v pévodnom tvare a k
amplitidam najvyssich frekvencii zakladného pasma sa pridavaju amplitady
z nasledujiceho pasma — vysledkom je skresleny tvar vystupného signalu zo
vzorkovaca.
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Ak plati pre Fourierov obraz X(jw) signalu x(t), ze X(jw) = 0 pre
W >= Wmax potom x(t) je jednoznacne urceny z diskrétnych vzoriek

x(kT), k=0,4+1,42, ... kde T <= teda wy, >= 2Wmax

Wmax

Splnenie podmienky w, >= 2wpm.x zabezpecuje, ze frekvencné spektra sa
navzajom neprekryvaji

Ak ma signal neohranicené frekvencné spektrum, pristupujeme k empiricke;
volbe periédy vzorkovania:

Empiricka volba periédy vzorkovania:

1 1
15— ¢) Tree

@ z nevykompenzovanych ¢asovych konstant
T ~ (% — %) Ts, Ts=)>_T; procesu

o z doby regulacie Treg : T ~ (
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Z praktického hl'adiska sa pri vybere periédy vzorkovania v regulaénom
obvode berie do Gvahy viacero protichodnych faktorov:

o typ algoritmu riadenia, pozadovana kvalita riadenia
@ dynamika riadeného procesu
o frekvenéné spektrum porich

akény clen a jeho pohon, pouzité meracie zariadenia

©

@ vypoctové naroky na regulacny obvod

©

identifikovany model riadeného procesu
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