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Priklad 1

Zasobnik plynu

Zasobnik plynu

p1(t) >< oa(®
Vv
R
Fyzikalne veliiny: Parametre:
o vstup: tlak pi(t) @ V - objem plynu
e vystup: tlak px(t) @ R - pneumaticky odpor

Uloha: Odvodte prenosovi funkciu zasobnika plynu py(t) = f(p1(t))
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Priklad 1

Zasobnik plynu

Pre prietok plynu g(t) plati:

at) = & (pr(t)  pa(t) 1)

Vo vnatri zasobnika plati stavova rovnica:
p2(t)V =n(t)Re T (2)
@ n(t) - mnozstvo plynu v méloch

@ Ry - univerzalna plynova konstanta

@ T - absolatna teplota plynu
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Priklad 1

Zasobnik plynu

Derivaciou mnozstva plynu dostavame prietok:

_dn(t) _ V. dm(t) _ _da(t)
=" “RT at C ar (3)
Z &oho dosadenim (3) do (1) vyplyva:
P2 2 (or(6) — pal) (@

Naslednou apravou LDR pomocou Laplaceove] transformacie a z definicie
prechodove] funkcie dostavame:

PQ(S) 1 1

Fs) = Pi(s) RCs+1 Ts+1 (5)

Zasobnik teda predstavuje staticky systém 1. radu.
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Priklad 2

Striedavy servomotor

Striedavy servomotor

@ vstup - u(t) - napétie na riadiacej faze

@ vystup - ©(t) - poloha hriadela servomotora
Uloha:

@ Urcte prenosovi funkciu

@ Urcte prechodovi funkciu

@ Nakreslite prechodovii charakteristiku
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Priklad 2

Striedavy servomotor

LDR vyjadrujica vztah medzi vstupom a vystupom servomotora
u(t) = f(p(t)) ma tvar:

d?o(t) | pde(t)
J B = Ku(t
T u(t)
Fyzikalne veliciny: Parametre:
@ (t) - poloha hriadela @ K - momentova konstanta
servomotora @ J - moment zotrvaénosti

o u(t) - napéatie na riadiacej faze @ B - koeficient viskézneho
tlmenia servomotora
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Priklad 2

Striedavy servomotor

Prenosova funkcia
Prepisom LDR (1) pomocou Laplaceovej transformacie dostaneme:

Js2®(s) + Bsd(s) = KU(s), u(t) = U(s), o(t) = D(s) (2)

) K K

U(s) Js2+Bs s(Js+ B)
Nasledne upravime prenosovi funkciu a ziskame prenos servomotora v
normovanom tvare:

_ K/B K,
Flo) = s(Zs+1)  s(Ts+1) “)

@ K, - rychlostna konstanta servomotora, Ky = K /B
e T - Casova konsStanta, T = J/B
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Priklad 2

Striedavy servomotor

Prechodova funkcia
Pre obraz prechodovej funkcie &(s) plati:
K, 1 K,

o(s) = F(s)U(s) = s(Ts+1)s - s2(Ts+1

)
KJT _A B, C _K KT KT

se+h) @ s Tsep T2 s T

Po najdeni originalov v t-oblasti k Eastiam prechodovej funkcie &(s)
dostavame original prechodovej funkcie o(t):

o(t) = Kyt — K, T+ K, Te 7

p(t) =Kt — T(1—e 7))
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Priklad 2

Striedavy servomotor

Graf prechodovej charakteristiky
p(t) = K[t — T(1— e T)|,K, =5,T =0.15
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Priklad 3

Grafické urcenie obrazového prenosu

Uloha: uréte €asovi konstantu T a zosilnenie K systému s prenosom:

K
HORE ) (1)

na zaklade grafu jeho impulznej funkcie:

Impulse Response
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Priklad 3

Grafické urcenie obrazového prenosu

Prechodova funkcia systému s uvedenym prenosom ma tvar:
h(t) = K(1 e 7) (2
Z definicie impulznej charakteristiky dostavame:

dh(t) K

g(t) = 9 T¢ (3)

e~

Z grafu v definovanom priklade od¢itame asova konstantu T = 0.15, a
kedze plati:
K
g(O):7:30:>K:T*30:4.5 (4)
4.
F(s) = 51

T 0155 +1
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Priklad 4

Grafické urcenie obrazového prenosu

Uloha: urcte Casovii konstantu T a zosilnenie K systému s prenosom:
K
F(s)= ——
(s) Ts+1
na zaklade grafu jeho prechodovej charakteristiky:

(1)
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Priklad 3

Grafické urcenie obrazového prenosu

Obrazovy prenos prechodovej funkcie ma tvar:

_ Y(s) K

F&)=Ts) = To 41

Z grafu prechodovej charakteristiky od¢itame hodnoty K a T:
e K=5
e T =0.25

Vysledny prenos systému:
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