ZAR - Zaklady Automatického Riadenia Podklady k cvi¢eniam

5 Frekvenc¢né charakteristiky linearnych dynamickych systémov
- Nyquistova frekvenéna charakteristika, frekvenc¢né charakter-
istiky v logaritmickej mierke

5.1 Ciele cvicenia

e precvidit vypocet najmé frekvenénych charakteristik vysetrovanych systémov,

o frekvenc¢né charakteristiky v logaritmickej mierke.

5.2 RieSené priklady
Zadanie: Je zadany linedrny dynamicky systém v tvare prenosu

1

B)=5.7705

(5.1)

Vypocitajte jeho prechodovi a impulzni funkciu, znézornite ich charakteristiky, uréte frekvenény
prenos dynamického systému a znazornite jeho frekven¢nu charakteristiku v komplexnej rovine
(Nyquist) a jeho amplitudovi logaritmicku a fazova logaritmickd frekvenénu charakteristiku.
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Zadanie: Je zadany linedrny dynamicky systém v tvare prenosu
2
Fy(s) = - (5.2)

Vypocitajte jeho prechodovii a impulznd funkciu, znazornite ich charakteristiky, urcte frekvencény
prenos dynamického systému a znazornite jeho frekvencéni charakteristiku v komplexnej rovine
(Nyquist) a jeho amplitaidovi logaritmicka a fazovia logaritmickd frekvenént charakteristiku.

Prechodova funkcia:

RieSenie: Impulznd funkcia:
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Zadanie: Je zadany linedrny dynamicky systém v tvare prenosu

1
F3(s) = ——= 5.3
3( ) 23(3 + 1) ( )
Vypocitajte jeho prechodovil a impulzna funkciu, zndzornite ich charakteristiky, uréte frekvenény
prenos dynamického systému a znazornite jeho frekven¢nu charakteristiku v komplexnej rovine
(Nyquist) a jeho amplitadova logaritmicku a fazovia logaritmickd frekvenénu charakteristiku.

RieSenie: Prechodova funkcia: Impulzna funkcia:
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Nyquistova charakteristika: Bodeova charakteristika:
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Zadanie: Je zadany linedrny dynamicky systém v tvare prenosu

1

F, =
4(s) 252 +35+5

(5.4)
Vypocitajte jeho prechodovi a impulznd funkciu, znazornite ich charakteristiky, urcte frekvenény
prenos dynamického systému a znazornite jeho frekvenéni charakteristiku v komplexnej rovine
(Nyquist) a jeho amplitudovi logaritmickt a fazovia logaritmickd frekvenént charakteristiku.

RieSenie: Prechodova funkcia: Impulznd funkcia:
3t 3+/31 sin V31t
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_ t) =
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Nyquistova charakteristika: Bodeova charakteristika:

o
Magnitude (dB)

Imaginary Axis

Phase (deg)

-02 -015 -0.1 -0.05 0 005 01 015 02 025 03
Real Axis

Frequency (radls)

Strana 26



