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/15. Charakterystyki logarytmiczne (wykresy Bodego)

Lm(w) = 201g |G (jw)| [dB = decybel]
(Lm(w) = 1[dB] — 201g |G (jw)| =1 —

— |G(jw)| = 10Y% = 1,22 = Ymax/Umax = 1,22
p(w) = arg(G(jw))
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Zalety charakterystyk logarytmicznych

G(jw) = G1(jw)GJw)Gs(jw)
Lm; (jw) + Lmy(jw) + Lms(jw)

Lm(jw)

p(Jw) = p1(jw) + pa(jw) + p3(jw)

Przyklad (element inercyjny 1-go rzedu)
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\

~

/

Podstawy automatyki (z) htt p: // marci n. ki el czewski . pracowni k. put . poznan. pl



Politechnika Poznariska, Instytut Automatyki i Robotyki Wykiady 3,4, str. 3

/ Lm(w) = Lm; (w) + Lmy(w), Lm;(w) = 201g |k| \

Lmo(w) — 0 dla w<1/T
’ —20lg(wT) dla w>1/T

—201g(wT) = —201gw +201g(1/T) =0 dla w=1/T
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Lm(10w,) — Lm(w,) = 201g|k| — 201g(10w,T") — 201g |k|+

w,T dB dB
+201g(w;T) = 201g 7~ = ~20 [@] - —6 [@]

p(w) = —arctg(wT') dla k>0
p(1/T) = —n/4,  ¢(0)=0,  ¢(oo) = —7/2

ALIH(CL)) = Lmdokl (CL)) — Lmasympt(w)
ALm(1/T) = 201g|k| — 201g /1 + (T/T)%—
—201g |k| 4+ 201g(T/T) = —201g v/2 = —3,03[dB]
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16. Charakterystyki czasowe i czestotliwo$ciowe

podstawowych ukladéw dynamicznych
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- Y(s)  k O

ngil—it)er(t) = ku(t), h(t) =L YG(s)/s] =k (1 — e "/T) L(t)
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(d) ukiad oscylacyjny \
k kw?
Gls) = T2s2 +2(Tps +1 82+ 2(wys + w? 24

k — wzmocnienie, T, — stala czasowa,

wy, = 1/T, > 0— pulsacja drgani niettumionych (p. naturalna),
¢ — wspotczynnik ttumienia (rozwazamy 0 < ¢ < 1),

h(t) 4
a,
Kl vy N ¥haN\_
0 | T.. | 7
< : »
(a)
R L
o— J——"YY\ ¢ o
u, (f) C=/= |uy(?)
G(S) o UQ(S) o 1
° ° " Uy(s) LCs®+RCs+1
(b)
Rys. 35

o /

Podstawy automatyki (z)

htt p: // mar ci n. ki el czewski . pracowni k. put . poznan. pl



Politechnika Poznariska, Instytut Automatyki i Robotyki

Wykiady 3,4, str. 8

S

(e) uklad inercyjny n-go rzedu
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(f) element catkujacy idealny i rzeczywisty
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charakterystyki amplitudowo-fazowe i logarytmiczne

Bodego:
G1(jw) = j_w =7 —  G1(j0) = 0—joo, G1(joo) — 04750
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(g) element r6zniczkujacy idealny i rzeczywisty

Gi(s) = ks — Hy(s)—kse =k —  hy(t) = ko(?)
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17. Redukcja rzedu modelu ukladu dynamicznego
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