Modele systemoéw
dynamicznych

Wyktad 7. Dyskretyzacja sygnatow ciggtych. Opis obiektu cigglego
sterowanego sygnalem dyskretnym




Dyskretyzacja sygnatlu cigglego
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Relac]a pomiedzy F(s) i F(z)
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Relacja pomiedzy F(s) i F(z)

impulsator idealn
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Relacja pomiedzy F(s) i F(z)
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Dyskretyzacja sygnatlu cigglego
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Relacje pomiedzy opisami

Réwnania stanu
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Relacje pomiedzy opisami

Réwnania stanu

Opis przy pomocy rOwnan stanu - impulsator idealny bez cztonu formulujacego
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Relacje pomiedzy opisami

Réwnania stanu
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Relacje pomiedzy opisami

RoOownania stanu
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Relacje pomiedzy opisami

RoOownania stanu
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Relacje pomiedzy opisami

Czlon inercyjny pierwszego rzedu
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Relacje pomiedzy opisami

Transmitancja obiektu
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Relacje pomiedzy opisami

Transmitancja obiektu

Impulsator idealny (bez cztonu formutujacego)
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Relacje pomiedzy opisami

Transmitancja obiektu
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Relacje pomiedzy opisami
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Relacje pomiedzy opisami
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Dziekuje za uwage
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