Automatyka - przydatne wzory

Definicja transformaty Laplace’a
£ f())= j f(t)edt = F(s)
0

Odwrotna transformata Laplace’a

S+jm

L {F(s)} = JZL j F(s)e*ds = (t)

s—jo
Metoda catkowania przez czesci (u i v sg funkcjami zmiennej x)

Iudv:uv—jvdu

Oryginat transformaty F(s) - jest rowny sumie residuéw funkcji F(s)e* w biegunach
$1,52,---,Sn (dla stopnia n mianownika wiekszego od stopnia m licznika), czyli

Residuum funkcji F(s)e™ w biegunie s, o krotnosci i oblicza sie ze wzoru

st _1; 1 L_l . i st
resF(s)e _shm(—(i—l)!(ds” (F(s)(s s, ) e )D

S=5) —>S)

dla jednokrotnego bieguna ze wzoru uproszczonego

res F(s)e™ = SIETJ ((F(S)(S s, Je* ))

Transmitancja widmowa

G(jo) =P(0) + JQ(w)
G(jw) = M(w)e™, gdzie M(w) = /P () + Q*(w) , ¢(w) = arctg

Q)
P(w)
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e Uktad regulacji automatycznej (URA)

X(s) E(s) U(s) _ Y(s)
Regulator Obiekt
' G (s) G_,(s) >
G,©)=6,()Cu(s)  G.0)=—2=-XOYO ;g
X(s) X(s)
G,(s
6,6 =28
1+G,(s)
e, =lime(t) =lim[s-E(s)] y, =lim y(t) = lim[s- Y (s)]
Jakos¢ regulacji w stanie nieustalonym:
- przeregulowanie,
- czas regulacji.
Jakos¢ regulacji w stanie ustalonym:
- uchyb ustalony.
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