EPFAZTHPIO WHOIAKQN z.A.E

EPI. AZKHZH: MNMPOZOMOIQzZH 1 - CC

NOPEIA EPrAzIAZ

1) OewproTe TO AVOIKTO CUOTNUA PE CUVAPTNON HETAPOPAG TNV :

G(s) = 2s
(s+1D)(s+2)

a) AlakpitotroifoTe TNV G(s) pe 1N uEBodo

oto medio Zyia T = sec. Bpeite Toug TTOAOUG KAl TA NBEVIKA TNG KABWG Kal
TOV QVTiIOTPOQYO peTaoXNPaTiono Z autng g(z). (EvroAég : Convert, Pzf, Izt)
EmmaAnBevcate Bewpntikd TNV G(z).

B) ZxedidoTe TNV KAUTTUAN TNG XPOVIKAG aTTOKPIONG TOU KAEIOTOU CUCTHUATOG
Bewpwvtag €icodo TNG HOPPNG TG Povadiaiag Bnuatikig akoAoubiag Kai

H(s) =1. ZxoAIdoTe TNV CUMTTEPIPOPA TOU CUCTAPATOSG . METOKIVWVTAG TOV
KEpooOpa TTPOOdIOPIOTE TA XOPAKTNEIOTIKA HEYEON OTTWG pEyIoTO O@AAua |,
XPOvo avddou, Xpovo atrokatdotaong KTA . (EvroAnR dtime)

Y) Bpeite T Z. M kAeiotou Bpdyxou e duo TPOTTOUG:
a) Me Tnv evioA Feedback
B) Xwpig Tnv evioAr) Feedback

Yodeign : a) Zntdue tnv

G(2)
1+G(z2)
MNa va tn Bpouue pe xpron Tng evioAng Feedback akoAouBoupe Ta TTApOKATW
BAuaTa :
1. Metatpémroupe v G(z) o€ Tivakeg (XWPOG KATAOTAONG ) ME PIa aTTd TIG
evioAég ccf, def i ocf
2. EmAéyoupe tnv option 2 1ng Feedback otdTe Bpiokoupe TOUG TTIVAKEG TOU
KAEIOTOU OUCTAMATOG .
3. Mg tnv evioAn Fadeeva Bpiokoupe T Z.M kAgIoTOU BpdYOU TOU CUCTAUATOG.

G(z) =

B) Na va Bpoupe Tnv G(z) xwpig TNV evioAr) Feedback apkei va ypawoupe :
CC>G1=G/(1+G) «
CC >display G1 «
Mpogavwg Kai ue Toug 2 TPOTTOoUG Ba TTpoKUWEl N idia ouvapTnon .

8) EmavoAdBete 1o gpwtnua (B) yia €icodo avappixnTiky  Kal €i0000 TNG
Hop®Ag x(n) =



2170 idlo dldypauua va arreikovifovial OAeG Ol KAPTTUAEG . Ek@pdoTe
OUPTTEPACUATA.
Y1odeign : H €€0d0¢ evdg dIakpITou CUCTAPATOG diveTal AT’ TN oX£oN :

Y(2) = Gy (2)- X(2)
Na va oxedIAooUPE ETTOPEVWG TNV  ATTOKPION TOU OUCTAMOTOG O€E  HIO
oTTo100ATTOTE £i0000 APKEI VO KAVOUUE TA TTAPAKATW. :
a) Bpiokoupe Tnv X(z) . Na Tapdadeiypa n X(z) yia avappixntikA €icodo givai :
_z
(z—=1)’
B) H Goa(z) €xel Bpebei ato epwtnua (y) . MoAAatTAacidloupe TNV Goyp (z) ME TNV
X(z) ypagovTag :

X(z)=

CC>G2=G1*z/(z-1)*2 «

Y) Me 1nv evioAj dtime kai Tnv option 4 oxedidfoupe TNV avappixnTiKA
QTTOKPIOT TOU KAEIOTOU OUCTAMATOG.

g) Zxedidote 10 I.'T.P Tng¢ X.E TOU ocucoTAuaTOG . Bpeite Ta Sp, Ker, Wer, Kal
OIKQIOAOYAOTE TN MOPEPH TOU TOTTOU TTOU TTPOEKUWE. EK@pdoTe ouuttepdouaTa
yia Tnv euoTdBeia (evioAr : Root locus )

oT)ZxedIAoTE TNV  aTTOKpIon ouxvotnTag (TTAGTOG — @AoN) TwV CUCTNUATWY
QAVOIKTOU Kal KAEIOTOU Bpoxou. Ti €idog giATpa gival ;
(Dfrequency — Bode )

¢) Mehetiote 1O KAEIOTO OUOTNUA WG TIPOG TNV  €AEYEINOTNTA KAl TNV
TTapaTnENOINOTNTA (evioAég  conmatrix, controllability, obsmatrix,
observabillity ) .

*To I0KO ouoTnua eAEéyyxou Eeivai: +
ynoe nu YX Q > > GGs)

L H (s)

IOXUEI :

Yiny= AG()Xs)
L+ 2(G(s))2(H(s))






