Modelowanie, transmitancja operatorowa,
zmienne stanu

Zad. 1.
Utozy¢ réwnanie ruchu ttoka wzgledem obudowy pod wplywem dziatania sity F, uwzgledniajac wptyw
sity bezwladnosci zwiazanej z masa czgsci ruchomych.

C, - wsp. ttumienia tlumika hydraulicznego
C, - wsp. sprezystosci sprezyny
m; - masa ttoka
m; - masa sprezyny z cylindrem (punkt A)

Zad. 2.

Wyznaczy¢ rownanie ruchu dla membranowego sitownika pneumatycznego, uwzgledniajac mas¢ uktadu
ruchomego 1 tarcie. Wymuszeniem jest ci$nienie p dziatajace na membrang, wielkos$cia wyjsciowa jest
przesunigcie trzpienia y.

A - powierzchnia membrany

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

m - masa uktadu ruchomego




Zad. 3.
Wyznaczy¢ rownanie ruchu i transmitancj¢ operatorowa G(s) dla ponizszych elementow:

a) serwomotor hydrauliczny z odwodzeniem

Axl a ull... U.zT b yT

o B X - wejscie (przesunigcie konca A dzwigni)
¢u y - wyjScie (przesunigcie trzpienia sitownika)
N T - stata czasowa zespotu sitownik-suwak rozrzadczy
P, «— |_|/ a, b - dlugosci ramion dzwigni AB

Py — | |

2 €—
77777 S S S S S S

b) uktad sprezysty

X - wejscie (przesunigcie konca sprezyny Cy)
N l y - wyjscie (przesunigcie konca dzwigni)
Ci, C; - sztywnosci sprezyn

c % a, b - dlugo$ci ramion
1
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c¢) uktad dwoch zbiornikow z ciecza

p - wejscie (cisnienie gazu)

— h - wyjscie (wysokos¢ stupa cieczy)
P— Ar Aj, A; - powierzchnie przekroju poprzecznego
Al e Zbiomnikéw
_/ T m - masa cieczy
A 4 .
y Ry - wspotczynnik oporu

R, Yy - cigzar wlasciwy cieczy
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Zad. 4.
Zapisa¢ réwnania ruchu dla ponizszych uktadow, przeksztatci¢ je do réwnan stanu i1 wyjécia oraz

wyznaczy¢ transmitancj¢ operatorowa G(s).

a) RLC
R L wejscie - napigcie E = const
o—f = T" wyjscie - napigcie U,
E C Uc ) .
| T nie uwzglednia¢ rozptywu pradu w weztach.
o O 0

b) dwa zbiorniki z gazem

Po- wejscie
1 gz — p2 - wyjscie
[ Ry, 2 - opory pneumatyczne
R R
Po 1 2 P2
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Zad. 5.
Opisac uktad dany transmitancja operatorowa:

Kk
G =4 (Ts+1)

za pomoca rownan stanu i wyjscia.



