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   לביוטכנולוגיהד� נוסחאות מבוא לבקרה
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   פונקצית תמסורת של מערכת בחוג סגור
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   פונקציות תמסורת סטנדרטיות
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  קשרי� בי� פרמטרי� במערכת מסדר שני
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  עזרי� מתמטיי�
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   עקיבהשגיאות          
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  בקרי�סוגי 
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  השפעת יחס הריסו� על תכונות המערכת 
1ξ נית! . במקרה זה השורשי� של המשוואה האופיינית ה� ממשיי� שלילי� ושוני� �על קריטי – ריסו! יתר � <

מית של המערכת היא ללא אהתגובה הדינ.  התמסורת כ שני פיגורי� מסדר ראשו! בטור לכתוב את פונקצית
  .תנודות

0 1ξ< < � �.  במרה זה השורשי� ה� מרוכבי� וצמודי� מצד שמאל של הציר המדומה�תת קריטי– ריסו! נמו
  .מית היא ע� תנודות מתרסנות אהתגובה הדינ

  
  
1=ξוהתגובה תהיה אקספוננמיאלית דואכת ומהירה, שורשי המכנה ממשיי� וזהי�,  ריסו! קריטי�.  

0=ξ�!שורשי� מרוכבי� ללא חלק ממשי תגובת � מערכת ללא ריסו sin cosשלא דועכת .  

  . לכל זטהy(t)להוסי) 

Td –זמ! המחזור של התנודות  ,Tp –השיא הראשו! זמ ! ,Tr – ראשונה הפע� הזמ! עד ה �שאות המוצא מגיעה לער

  .Ts� Setting time, הסופי
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