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Rysunek 1. Obwadd elektryczny do wyznaczenia transmitancji operatorowej i réwnan
stanu.

Dla przedstawionego powyzej uktadu stworzymy model dynamiczy. Sciélej to stworzone
zostang dwa modele dynamiczne: pierwszy jako transmitancja operatorowa uktadu, drugi w
postaci rownan stanu.

1. Model w postaci transmitancji operatorowej G(s).

w () — i(t) R — uy(t) = 0

() = u (0, () = ic(8), ic(8) = C - duét( °

Przejécie do postaci operatorowej dla warunkéw poczatkowych rownych 0 (WP=0).
Ui(s)—R-C-s-U,(s)— Uy(s) =0
R-C-s-U,(s)+ U,(s) =U,(s)

(L+R-C-5)- Uy(s) =U,(s)
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U,(s) B 1

G(s):Ul(s) " 14+R-C-s

T=R-C

G(s) = ———
) =1775

2. Model w postaci rownan stanu.

Ogdlna postac rownan stanu jest nastepujaca:

x=[A]-Xx+[B] @

Gdzie:

[A]- macierz stanu, [B]- macierz sterowan, [C]- macierz wyjscia, [D]- macierz sprzezen

du(t)

uq (t) C It

—u.(t)=0

du.(t) 1 1
Tt - R.C uc(t)+—R_C u (2)

A=[_L] B:[L] C =[1],D = [0]
R-Cl’ R-Cl’ '
3. Wykorzystanie modeli w programie MATLAB.

Korzystajac z otrzymanych modeli mozna wykorzystac przygotowane w matlabie funkcje do
wykreslenia charakterystyk odpowiedzi na wymuszenia i charakterystyk
czestotliwosciowych.

Isim(l,m,uye,t)
impulse(A,B,C,D)
step(A,B,C,D)

bode(A,B,C,D)



