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Wykład 7. Dyskretyzacja sygnałów ciągłych. Opis obiektu ciągłego 
sterowanego sygnałem dyskretnym



Dyskretyzacja sygnału ciągłego
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𝜏𝑛 = 𝜏 < ∆𝑡 − 𝑠𝑡ł𝑒 
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⋯

⋯
t – okres dyskretyzacji
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𝑓∗ 𝑡𝑓 𝑡

𝑡0 𝑡2𝑡1 𝑡𝑛

t

𝑡𝑛+1

𝑓 𝑡 𝑓 𝑡𝑛

𝑡0 𝑡2𝑡1 𝑡𝑛

t

𝑡𝑛+1

𝑓∗ 𝑡
𝑓 𝑡𝑛 𝛿 𝑡 − 𝑡𝑛

𝐹 𝑠 𝐹∗ 𝑠
𝐹 𝑧

⋯ ⋯

𝑓∗ 𝑡  ~ 𝑐𝑖ą𝑔 𝑖𝑚𝑝𝑢𝑙𝑠ó𝑤 𝑓 𝑡0 𝛿 𝑡 − 𝑡0 , 𝑓 𝑡1 𝛿 𝑡 − 𝑡1 , ⋯ , 𝑓 𝑡𝑛 𝛿 𝑡 − 𝑡𝑛

Oznaczmy przez: ( ) ( )


=

−=
0n

ntttS 

Wówczas:

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )


=



=

−=−==
00

*

n

n

n

n tttftttftStftf 



Relacja pomiędzy F(s) i F(z)
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Relacja pomiędzy F(s) i F(z)
impulsator idealny
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Relacja pomiędzy F(s) i F(z)
impulsator idealny
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Dyskretyzacja sygnału ciągłego
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Człon formułujący
szerokość impulsu – τ<Δt - stałe

𝐶𝑧. 𝐹.
( ) ( ) ( )nn tttftf −= * ( ) ( ) ( ) ( )( )−−−−= nnnp tttttftf 11

𝑡𝑛 𝑡𝑛+1 t

𝑓∗ 𝑡

𝑡𝑛 𝑡𝑛+1

𝑓𝑝 𝑡

τ t

( )
( ) 
( ) 

( ) ( ) ( )( ) 
( ) ( ) 

( ) ( )

( ) s

e
e

ssetf

e
s

e
s

tf

tttf

tttttf

tf

tf
sK

s
s

st

n

stst

n

nn

nnnp

CzF

n

nn










−
−

−

−−−

−
=−=









−

=

=
−

−−−−
==

111

11

11
* L

L

L

L

( ) ( )sE
s

e

s

e
tK

tsts

CzF 0

11
=

−
=

−
=

−=− 



Impulsator – τ<Δt - stałe
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Szczególny przypadek             - Eksplorator rzędu   
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Człon formułujący
szerokość impulsu – 𝜏𝑛<Δt - zmienne
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Impulsator – 𝜏𝑛<Δt - zmienne
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Relacje pomiędzy opisami
Równania stanu
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Relacje pomiędzy opisami
Równania stanu

Opis przy pomocy równań stanu – impulsator idealny bez członu formułującego
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Relacje pomiędzy opisami
Równania stanu

Opis przy pomocy równań stanu – impulsator z członem formułującym
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Relacje pomiędzy opisami
Równania stanu
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Relacje pomiędzy opisami
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