Modelowanie, transmitancja operatorowa,
zmienne stanu

Zad. 1.
Ulozy¢ rownanie ruchu ttoka wzgledem obudowy pod wplywem dzialania sity F, uwzgledniajac wpltyw
sily bezwladnosci zwigzanej z masg czg¢sci ruchomych.

C; - wsp. tlumienia thumika hydraulicznego
C, - wsp. sprezystosci sprezyny
m; - masa tloka
m, - masa sprezyny z cylindrem (punkt A)

Zad. 2.

Wyznaczy¢ rownanie ruchu dla membranowego sitownika pneumatycznego, uwzgledniajac masg uktadu
ruchomego i tarcie. Wymuszeniem jest ci$nienie p dzialajace na membrane, wielkoscig wyjsciowq jest
przesunigcie trzpienia y.

A - powierzchnia membrany

k - wsp. sztywnosci sprezyny
¢ - wsp. tarcia lepkiego

m - masa uktadu ruchomego

V| |




Zad. 3.

Wyznaczy¢ model ponizszego ukladu w postaci transmitancji oraz rdwnania stanu i wyjscia.
Przyjaé zerowy warunek poczatkowy.

w — sygnal wejsciowy/sterujacy:
moc grzejnika/klimatyzatora

0, — sygnal wejsciowy/zaklécenie:
temperatura zewnetrzna

0 — sygnat wyjsciowy:
$rednia temperatura powietrza w budynku

R — opér cieplny stropu/dachu

C —pojemnos¢ cieplna budynku

Zad. 4.

Wyznaczy¢ model pojedynczego oczka obwodu elektrycznego RLC w postaci transmitancji
oraz macierzowego rdéwnania stanu i wyjscia. Jako wejscie przyja¢ zewnetrzng sile
elektromotoryczna, a jako wyjscie — spadek napigcia na kondensatorze. Przyjaé zerowe warunki
poczatkowe.

Zad. 5.

Wyznaczy¢ model (w postaci transmitancji oraz macierzowego roOwnania stanu i wyjscia)
mechanicznego uktadu drgajacego, o jednym stopniu swobody, typu: bryla sztywna — sprezyna
— tlumik wiskotyczny. Jako wejscie przyja¢ zewnetrzng sile skupiona, a jako wyjscie —
przemieszczenie bryly. Przyja¢ zerowe warunki poczatkowe.

Zad. 6.

Opisa¢ uklad dany transmitancjg operatorowa:

K

Gs) = s(Ts+1)

za pomocg macierzowego roéwnania stanu i wyjscia.



