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Stabilność obiektów liniowych - Ćwiczenia
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Bieguny oraz zera
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Dla obiektów opisanych transmitancją operatorową wyróżnia się dwie zasadnicze grupy parametrów:

zera

bieguny
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Bieguny oraz zera

Dla obiektów opisanych równaniami stanu  jedynie bieguny da się obliczyć w formie jawnej:

natomiast zera można otrzymać albo po przejściu na dziedzinę transmitancji,

albo wyniku zastosowania rachunku inwersyjnego. 
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Kryterium odpowiedzi skokowej
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Kryterium biegunów

Wszystkie pierwiastki równania charakterystycznego

układu zamkniętego powinny być ujemne, czyli

znajdować się w lewej półpłaszczyźnie.
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Kryterium Nyquista

Jeżeli układ otwarty jest stabilny to układ zamknięty jest też stabilny 
wtedy i tylko wtedy, gdy wykres charakterystyki przy wzroście ω od 0 

do ∞ nie obejmuje punktu o współrzędnych (-1, j0).
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Po wyznaczeniu charakterystyk logarytmicznych sprawdzamy dwa warunki

częstotliwościowe:

Sprawdzamy częstotliwość, przy której charakterystyka fazy przecina

wartość − π (czyli -180o ); dla niej moduł powinien być ujemny,

Sprawdzamy częstotliwość, przy której charakterystyka modułu

przecina 0 dB; dla niej kąt przesunięcia fazowego powinien być

większy niż − π (-180o ).

Kryterium Bodego
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Przykład I 

1. Wyznaczenie biegunów transmitancji (+mapa biegunów)

2. Wyznaczenie charakterystyki Nyquista

3. Wyznaczenie odpowiedzi skokowej

4. Określenie stabilności
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Przykład I 

Dla obiektu opisanego transmitancją 

zbadać stabilność za pomocą kryterium biegunów, kryterium Nyquista oraz kryterium odpowiedzi skokowej.
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Przykład I 
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Przykład I 
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Przykład I 
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Przykład I 
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Przykład I 
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Przykład I 
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Przykład II

1. Wyznaczenie biegunów transmitancji (+mapa biegunów)

2. Wyznaczenie charakterystyki Nyquista

3. Wyznaczenie odpowiedzi skokowej

4. Określenie stabilności
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Przykład II

Dla obiektu opisanego transmitancją 

zbadać stabilność za pomocą kryterium biegunów, kryterium Nyquista oraz kryterium odpowiedzi skokowej.
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Przykład II
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Przykład II
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Przykład II



Politechnika Opolska | Opole University of Technology | www.po.opole.pl

Wydział Elektrotechniki, Automatyki i Informatyki | Faculty of Electrical Engineering Automatic Control and Informatics | www .we.po.opole.pl
21

Przykład II
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Przykład II
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Przykład II
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Przykład II
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Przykład II
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Przykład II


