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Michajlovo kritérium - priklad

Uloha:

Podl'a Michajlovho kritéria vy3etrite stabilitu linearneho regulaéného
obvodu, ak ma jeho CHR tvar:

0.04s% +0.5s> + 25+ 10 =0

Riesenie:
Dosadenim do CHR za s = jw dostaneme hodograf H(jw) uvedeného
systému:

U(w) = ag — apw? =10 — 0.5w?

H(jw) = U(w) +,V(w) {V(w) = aw — a3w® = w(2 — 0.04w?)
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Michajlovo kritérium - priklad

Nésledne uréime hodnoty w, v ktorych budi prieseéniky s redlnou a
imaginarnou osou.

Priesecniky s realnou osou:

Imaginarnu zlozku V/(w) = w(2 — 0.04w?) hodografu H(jw) polozime
rovn( nule:

V(w) :0{“’1 =0

2-0.040% =0 = wp, =7.07

a vypoc&itané hodnoty w dosadime do realnej zlozky U(w) = 10 — 0.5w?
hodografu H(jw):
U(w1) =10

U(CUQ) =-15
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Michajlovo kritérium - priklad

Priesecniky s imaginarnou osou:
Realnu zlozku U(w) = 10 — 0.5w? hodografu H(jw) polozime rovna nule:

Uw)=0=w; =447

a vypocitand hodnotu w dosadime do imaginarnej zlozky
V(w) = w(2 — 0.04w?) hodografu H(jw):

V(ws) = 5.364

Zaver:
PretoZe vektor vedeny z pociatku ku krivke opise uhol v kladnom zmysle a
prechadza tolkymi kvadrantmi akého radu je systém obvod je stabilny.
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Frekvencné kritéria stability - priklad
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