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Michajlovo kritérium - príklad

Úloha:
Pod©a Michajlovho kritéria vy²etrite stabilitu lineárneho regula£ného
obvodu, ak má jeho CHR tvar:

0.04s3 + 0.5s2 + 2s + 10 = 0

Rie²enie:
Dosadením do CHR za s = jω dostaneme hodograf H(jω) uvedeného
systému:

H(jω) = U(ω) + jV (ω)

{
U(ω) = a0 − a2ω

2 = 10− 0.5ω2

V (ω) = a1ω − a3ω
3 = ω(2− 0.04ω2)
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Michajlovo kritérium - príklad

Následne ur£íme hodnoty ω, v ktorých budú priese£níky s reálnou a
imaginárnou osou.
Priese£níky s reálnou osou:
Imaginárnu zloºku V (ω) = ω(2− 0.04ω2) hodografu H(jω) poloºíme
rovnú nule:

V (ω) = 0

{
ω1 = 0

2− 0.04ω2 = 0⇒ ω2 = 7.07

a vypo£ítané hodnoty ω dosadíme do reálnej zloºky U(ω) = 10− 0.5ω2

hodografu H(jω):
U(ω1) = 10

U(ω2) = −15
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Michajlovo kritérium - príklad

Priese£níky s imaginárnou osou:
Reálnu zloºku U(ω) = 10− 0.5ω2 hodografu H(jω) poloºíme rovnú nule:

U(ω) = 0⇒ ω3 = 4.47

a vypo£ítanú hodnotu ω dosadíme do imaginárnej zloºky
V (ω) = ω(2− 0.04ω2) hodografu H(jω):

V (ω3) = 5.364

Záver:
Pretoºe vektor vedený z po£iatku ku krivke opí²e uhol v kladnom zmysle a
prechádza to©kými kvadrantmi akého rádu je systém obvod je stabilný.
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Frekven£né kritéria stability - príklad
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