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Przyktad sytemu
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Opis systemu ztozonego

(1) (1)
1) (1) Y1 Us (1) (1)
X U, q Ol _: 03 Y3 Vv q
yl(Z) u §2) v® N
(2) ugl) ygl) (3)
X o O, v >
(2)
u; vy

Przykiad systemu zlozonego



Opis systemu ztozonego

Wejsciowo - wyjsciowy system ztozony z M podsystemami O,,O,,...,O,, .
Y, (S) =K, (S)J " (S) (Uwaga! W tym miejscu moga wystapic¢ rozne typowe opisy)

Charakterystyka m-tego podsystemu, z wejsciem U, 1 wyjSciem Y., Kmn(S) jest znanag
transmitancjg

o 0
u?) yi2)
u,=| ™ e cR™, y =|"" e cR" m=12 ..M
_ur(nsm)_ _yr(an)_

gdzie: Sy oraz Ly s3 odpowiednio wymiarami przestrzeni wejs¢ wyjs¢,



Opis systemu ztozonego

Niech u, y, oznacza odpowiednio wektory wszystkich wejs$¢ 1 wyjs¢ systemu ztozonego:

W07 Tu, VO [y, T [x@]
(2) |df (2) |df (2)
| |uy iRk _X(§)_

M
Gdzie, wektor wszystkich wejsé systemu: Ue U = U x Uy x---x U, c R°,S = ZSm ,
m=/

M
wektor wszystkich wyjsé systemu: Y e & = K x Wy x--x Yy < R", L= ZLm ,

m=/

oraz X jest S - wymiarowym wejsé zewnetrznych X € 2 < U < R> .



Opis systemu ztozonego

Struktura system jest dana zalezno$cia:
u=Ay+ Bx,

gdzie: A jest Sx L oraz B jest S x S zero — jedynkowa macierza.
Macierz A definiuje polgczenia pomiedzy elementami system, tj.:

] i (s) — ()
as|={ if u y

A:[asl] 0 if U(S)-‘ﬁ y(I)’

s=1,2,..., S
1=1,2,..., L

A macierz B wskazuje wejscia zewngtrzne, tj.:

1 if u®=x®
3-b.]0 s b{ .

~

s=1,2,...,S

0 if u®=x®




Opis systemu ztozonego

Wyjscia zewnetrzne systemu: V=

L wymiarowy wektor v, jest wektorem wybranych wyjs¢ sposrod wszystkich

wyjs¢ 1 jest okre$lony przez L xL wymiarowa macierz C,

v=_Cy,
gdzie
1 if V(T):y(l)
C:[CT|]|=1,2 ..... L’ CT':{O it ) )
1=1,2,..., L y

Wektor wyj$¢ zewnetrznych: Ve = {V Vyes/v=_C y} - @E :



Opis systemu ztozonego
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Przykiad systemu zlozonego



Opis systemu ztozonego

u 1 o 0o 0 0 oly"| [1 0
us? | 101 0 0 0y |0 0
X
u? |=l0 0 0 0 0 yP|+|0 1{(2)]
X
u” | |1 0 0 0 0|y?P| |0 0
w001 0 0fy| |0 0
v=_Cy
o | v
vl o o 0 0 1)y?
viPl=1o 0 1 0 ofyP|.
v Lo 0 0 1 0]y?
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Opis systemu ztozonego

Opis m — tego elementu ma postac:

Ym(S):Km(S)Jm(S) m=12,..., M
gdzie: Km( ) _ [K r(r:,s)(s)] iy jest macierza transmitancji o wymiarach | xS_

s=1,2,...,S,,

I
KIs)(s)= Yu(s) 1=12..L,s=12..5S

m



Opis systemu ztozonego

Wektor wszystkich wyjs¢ Y(s) zalezy w nastepujacy sposob od wszystkich wejs¢ U(s):

Yi(s)] [Kils) O O [ Uy(s)
Yz(s) _ O Kz(s) O Uz(s)
ol Lo o - kB
Przyjmujac oznaczenia:
Kys) O - O] Y,(s) U, (s)
O e O
O O K (3). Yu(s) Uy ()
Otrzymujemy: K (S)J (S)



Opis systemu ztozonego

Uwzgledniajgc rownania opisujace strukture systemu otrzymujemy uktad rownan:

Y(s)=K(s(s) (1) U(s)=AY(s)+BX(s) (2). V(s)=CY(s) (3)

Wstawiajac (2) do (1) otrzymujemy:

Y(s)=K(sU(s)=K(s)AY(s)+BX(s))
Y(s)—-K(s)AY(s)=[I —K(s)A] (s)=K(s)BX(s)

Stad: Y(s)=[1 - K(s)AI*K(s)BX s)

Uwzgledniajac (3) otrzymujemy zalezno$¢ pomig¢dzy wejsciem zewnetrznym X(S) a
wyjsciem zewngtrzny V(S):

V(s)=CY(s)=C[l = K(s)A]"K(s)BX(s)

Ostatecznie:

~

V(s)=K(s)X(s) gdzie: K(s)=C[I —K(s)A]*K(s)B



Typowe struktury

s> Polaczenie szeregowe

X(s)=U(s)=u®(s) Y¥(s)=U®s) Y @(s) u™(s) YM(s)=Y(s)=Y(s)
——— Ky(s) K,(s) — —f Ky(s) —
Y9(s)= Ky (s W(s)= K, (s (s) K(s)=1M[K (s)



Typowe struktury

s> Polaczenie szeregowe

Us)=u®(s)  Y¥(s)=U®(s) Y @)(s) u™(s) Y™(s)=Y(s)

— K0 LK) s e K ——




Typowe struktury

s> Polaczenia rownolegte




Typowe struktury

Struktura szeregowo-rownolegta

K11(S) K21(S) — — Ky 1(5)
U<t) > Ky(s) Kyls) —— —— Kyal) —y(t)
KlN(S) KZN(S) — — Ky N(S)
Transmitancja zastepcza: K (S) — i l_nl K, (S)



Typowe struktury

Struktura rownolegto-szeregowa

N M,
Transmitancja zastepcza: K (S) = H Z Kmn (S)



Typowe struktury

so Uklad ze sprzezeniem zwrotnym




Typowe struktury

so Uklad ze sprzezeniem zwrotnym
K, (S) - Transmitancja systemu zamknietego
Ky (s)
Kz (S) — y
1+ K, (s)

K P (S) - Transmitancja uktadu otwartego

Ko(s)=Ko(s)Kp(s) ——f 0 | Kols)

Ostatecznie: K 7 (S) —



Typowe struktury

s> Uklad ze sprzezeniem zwrotnym




Typowe struktury

so Uklad ze sprzezeniem zwrotnym

K (S) - Transmitancja bledu uktadu zamknietego
&

1
K \S)=
(5) 1+ K, (s)
K P (S) - Transmitancja uktadu otwartego
u(t) y(t)
Ko(s)=Ko(s)Kp(s) ——f 0 | Kols)
E(s) 1

statecznie: K — =
e K ) T LIk,



Przeksztalcanie schematéw blokowych

Przenoszenie wezla zaczepowego z wyjscia na wejscie

u(t) K(s) y(t) u(t) K(s) y(t)
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Przeksztalcanie schematéw blokowych

Przenoszenie wezta zaczepowego z wejscia na wyjscie




Przeksztalcanie schematéw blokowych

Przenoszenie wezta sumacyjnego z wyjscia na wejscie

u(t) y(t) u(t) y(t)

— K(s)
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Przeksztalcanie schematéw blokowych

Przenoszenie wezta sumacyjnego z wejscia na wyjscie




Przeksztalcanie schematéw blokowych

Zmiana wezla sumacyjnego z zaczepowym
a) Zgodnie z przeptywem sygnatu

c
N
—+
N—
c
w
—
N
c
N
—
N——"
c
N
—+
N

EREOEORA 0=+, 0)

a) W przeciwnym kierunku do przeptywu sygnatu




Przeksztalcanie schematéw blokowych

y(t)




Przeksztalcanie schematéw blokowych




Dziekuje za uwage




