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3. Zmiana postaci modelu

Biblioteka CST udostepnia funkcje pozwalajace na wykonanie konwersji pomiedzy omoéwionymi
modelami obiektéw dynamicznych.

W ponizszym opisie zastosowane zostaly nastepujace oznaczenia:
A, B, C, D —macierze A, B, C, D modelu stanowego,
L, M — licznik i mianownik transmitancji operatorowej,

Z, P, K — zera, bieguny i wzmocnienie transmitancji.

Do konwersji z opisu opartego na réwnaniach stanu 1 wyjscia na model w postaci transmitancji
operatorowej stuzy funkcja ss2tf (State-Space to Transfer Function):

>>[L, M] = ss2tf(A, B, C, D)

a na model za pomocg transmitancji operatorowej w postaci zer, biegundéw i wzmocnienia funkcja $s2zp
(State-Space to Zero-Pole):

>>[Z, P, K] =ss2zp(A, B, C, D)

Definicj¢ obiektu podang w postaci transmitancji operatorowej mozna przekonwertowaé na opis w
postaci macierzy A, B, C, D wykorzystujac funkcje tf2ss (Transfer Function to State-Space):

>> [A, B, C, D] = tf2ss(L, M)

a na opis w postaci iloczynu zer, biegundéw i wzmocnienia transmitancji postugujac si¢ funkcja tf2zp
(Transfer Function to Zero-Pole):

>> [Z, P, K] = tf2zp(L, M)

Transmitancj¢ operatorowa w postaci w postaci zer, biegundw 1 wzmocnienia mozna zamie¢ na opis w

postaci macierzy A, B, C, D wykorzystujac funkcje zp2ss (Zero-Pole to State-Space):
>>[A, B, C, D] = zp2ss(Z, P, K)

a opis transmitancji w postaci utamka mozna otrzymac przy pomocy funkcji zp2tf (Zero-Pole to Transfer
Function):

>> [L, M] = zp2tf(Z, P, K)
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Przyklad 3.1.

Nalezy wyswietli¢ zera, bieguny i wzmocnienie transmitancji G (S) =
2s°+3s+1

>> [Z, P, K] = tf2zp(1, [2 3 1])
Z=]
P=
-1.00000
-0.50000
K = 0.50000

Uwaga! Zera, bieguny i wzmocnienie podanej transmitancji nie zostaly wylgcznie wyswietlone, ich
wartosci zostaly zapamigtane w zmiennych Z, P oraz K i mozina je wykorzystywaé w dalszych

obliczeniach.

4. Analiza wiasnosci uktadow dynamicznych

Zachowanie ukladu dynamicznego zalezy od jego typu i warto$ci jego parametrow. Reakcje uktadu na
okreslony sygnat wejSciowy mozna obserwowa¢ wykorzystujac do tego celu np. funkcje Isim. Reakcje¢
takg mozna przewidzie¢ na podstawie wiedzy o potozeniu zer i biegunéw ukladu na ptaszczyznie
zespolonej. Wykres taki mozna otrzymac postugujac si¢ funkcja pzmap.

Wywotujac funkcje nalezy poda¢ zmienng reprezentujgca obiekt, ktorego zera i bieguny beda wykreslane
(zera uktadu zaznaczane sa na wykresie kotkami, bieguny krzyzykami). Istnieje mozliwos$¢ zapamigtania

obliczonych przez funkcj¢ wartosci zer i biegunow. W tym przypadku nalezy funkcj¢ wywota¢ z dwoma

parametrami wyjsciowymi - zostang w nich zapami¢tane bieguny 1 zera uktadu.

Funkcje pzmap mozna wigc wywota¢ na dwa sposoby

Wywotanie Uwagi
>> pzmap(zmienna) funkcja wykresla zera i bieguny obiektu zmienna na plaszczyznie
zespolonej

>> [p, z]=pzmap(zmienna) |dla obiektu zmienna funkcja zwraca obliczone wartosci biegunow i
zer uktadu
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Przyklad 3.2.

Nalezy wyswietli¢ zera, bieguny obiektu o transmitancji G(S) = 2; :
2s” +3s+1

>> obiekt = tf(1, [23 1])

>> pzmap(obiekt)
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Rys. 1. Polozenie zer i biegunow obiektu z przyktadu 3.2.

Transmitancja obiektu nie ma zer (nie wida¢ zadnego kotka), ma dwa bieguny (dwa krzyzyki). Bieguny
obiektu sq liczbami rzeczywistymi (lezq na osi rzeczywistej — wspotrzedna urojona rowna zero), jeden ma
wartosé (-1) a drugi (-0.5).
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