Zcela ptesné urceni dynamickych vlastnosti re-
alnych systémil je prakticky nemozné. Vy-
hodnoceni ptfechodové charakteristiky se ob-

vykle spojuje s aproximaci skuteénych
vlastnosti dynamického systému vlastnostmi
nahradniho systému s pfedem zvolenou struk-
turou. Jedna z nejjednodussich a Casto pouzi-
vana aproximace je v praxi dobie osvédcena
metoda te¢ny v inflexnim bodé¢ piechodové
charakteristiky h(t) . Touto metodou lze s dob-
rymi vysledky aproximovat stabilni statické
dynamické systémy s minimalni fazi druhé-
ho a vySSich Fadi bez kmitavych sloZek ( bez

. Pro jeden nebo
druhy zplisob aproximace se rozhodneme podle
viz obr. 1. Vychazi se ze
7ze ptrechodovd charakteristika je
v okoli inflexniho bodu takika pfimkova, takze 1ze
teCnu v tomto bod¢ pomérné presné urcit. 0

obr. 1 THI:

useku 1,=T,/T,,
skutec¢nosti,

Aproximac¢ni prenosy :

vlastnich frekvenci ) . Je to nejcastéjsi ptipad
regulovanych soustav, u nichZz vSechny poly
pfenosu ( kofeny charakteristické rovnice )
jsou realné ziaporné a cCitatelem pienosu je
konstanta. Uvedend metoda se vSak da rozsifit
1 na aproximaci dynamickych systéma s do-
pravnim zpozdénim, viz bod 7, resp.12 dale
uvedené¢ho postupu. Pro ucely aproximace je
mozné pracovat s odezvou zkoumaného sys-
tétmu y(t) vybuzeného zklidu skokovou

1

T,=T,/Ta

F,(s) = pro T,> 0,104

(Ts+D"

F,(s)=

K
(Tis+1)(Trs+1)

pro T, <0,104

Postup urceni aproximacniho pienosu F,(s) :

1. Zmétenou prechodovou charakteristiku, resp. odezvu y(t), piekreslime



3. |delit, > 0,104 | ;yolime pro aproximaci systém n-tého Fadu se steinymi

také ptisluSnou potadnici y; inflexniho bodu.

n 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Ty 0 0,104 { 0,218 { 0,319 { 0,410 { 0,493 | 0,570 | 0,642 { 0,709 | 0,771

Vi 0 0,264 { 0,323 : 0,353 { 0,371 { 0,384 | 0,394 ;| 0,401 { 0,407 | 0,413
T,/ T 0 0,282 | 0,805 | 1,425 2,100 { 2,811 | 3,549 | 4,307 { 5,081 | 5,861
T,/ T| 1,000 | 2,718 | 3,695 | 4,463 | 5,119 | 5,699 | 6,226 | 6,711 | 7,144 | 7,590

tab. 1

fadnici inflexniho bodu y; a z grafu pfechodové charakteristiky ur¢ime
hodnotu t;, potom T =¢t;/(n-1).Doporucuje se, zejména v piipadech,

ciho signalu
K = [ y()-y(0) 1/ [ u(e)-u(0) ] = Ay / Au

Ay ... skute¢ny rozdil fyzikdlni veliiny na vystupu dynamického
systemu Ay = y()-y(0)
Au ...velikost realizovaného skoku skutecné fyzikalni veli¢iny na vstupu
systému, pii kterém byla reakce métena Au = u(e)-u(0) .
Ty. Bud z konstrukce a matematicko-fyzikalni analyzy systému objektu
hodnotu dopravniho zpozdéni Ty zndme a Y A
navrh modifikujeme podle obr. 2 nebo ke
skute¢né odectenému t,s ( viz obr. 2 )
najdeme nejblizsi niz8i hodnotu 7T, uve-
denou v tab. 1 a T4 urcime. Dal$i postup
je naprosto stejny jako u systémil bez do-
pravniho zpozdéni stim, Ze vysledny
obrazovy pienos aproximacniho systému 0
bude ve tvaru

1
—>

F,(s)= Lﬂ e Ty ... dopravni zpozdéni
(Ts+1)



g |Je-lit, <0,104

Tl + T2 = tl / 1,2564

0,72

Z grafu ptechodové charakteristiky ode- y(t)

Cteme Casovy usek t; asoucet (T, + T,) t
W A 4 )
vypocteme . 01t
9. Naopak pro ¢as > | [y =0,720

t,=0,3574 (T, + T,)=0,2845 t,

y(t2) 0,30 0,29 0,28 0,27 0,26
T 0,0000 0,0228 0,0435 0,0635 0,0837

y(t2) 0,25 0,24 0,23 0,22 0,21
T 0,1049 0,1280 0,1539 0,1838 0,2196

y(t2) 0,20 0,19 0,18 0,17 0,1611
T 0,2639 0,3216 0,4031 0,5378 1,0000

tab. 2
Vypocteme t, , z grafu prechodové charakteristiky odecteme y(t;) a
z tab. 2 uréime ., =T,/T,.

10. Pomér 1, =T,/ T, lze ur€it i jinym zplsobem. V ptipad¢ aproximacniho pte-
nosu uvazovaného typu nezéaviseji 1, =T,/ T, a y; na velikosti Casovych

jsou uvedeny v tab. 3 .

1, =T,/ T, 0016 0,030 0,050 0,062 0,072 0,084 0,092
,=T,/T, 0,02 0,05 0,10 0,15 0,20 0,30 0,40
Vi 0,058 0,104 0,148 0,177 0,197 0,224 0,240
1,=T,/T,| 0,097 0,100 0,102 0,103 0,103 0,104
=T,/ T, 0,50 0,60 0,70 0,80 0,90 1,00
Vi 0,250 0,256 0,260 0,263 0,264 0,264
tab. 3

Z grafu ptechodové charakteristiky ode¢teme T, , T, a vypocteme

1. =T,/ T,, z tabulky tab. 3 ur¢ime 1,=T,/ T, .

Soucet Casovych konstant 1ze stanovit pomérné presné ( viz bod 8 ), jejich




Pokud vychazi 1, podle boda 9 a 10 rlizné€, doporucuje se uvazovat jejich
vazeny aritmeticky pramér, pii¢emz 1T, urcené z bodu 10 ( zatizeno vétsi

konstant T| a T, , miZeme jejich hodnoty z téchto vztahii vypocist. Hod-
notu statického zesileni K ur¢ime stejné jako v bodu 6 .
12. Mlzeme ziejmé 1 v tomto piipadé volit postup podle bodu 7. a zcela analogic-

sem ve tvaru

F,(s)= K e LS Ty ... dopravni zpozdéni
(Tys+1D)(Trs+1)

Uvedena interpretace je volnou modifikaci (JaJ) c¢asto pouzivané aproximacni meto-
dy, piivodné uvedené v [1] a citované v mnoha odbornych publikacich, napr. [2], [3],
[4], [5], ... aj.
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