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6.2. Doktadno$¢ dynamiczna uktadu sterowania
Jakos$¢ dziatania uktadu sterowania w stanie przejsciowym — doktadnos$¢ dynamiczna de-

finiowana w dziedzinie czasu, zwykle jest okreslana na podstawie charakterystyki skoko-
wej. Przyktad charakterystyki skokowej uktadu oscylacyjnego przedstawia rysunek 6.26.
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Rys. 6.26. Parametry uktadu w stanie przejsciowym

Doktadnos$¢ dynamiczng okreslaja parametry: czas opdznienia 1/, czas narastania 7,
przeregulowanie P oraz czas ustalania 7, .

Czas opéznienia 7, to czas potrzebny na wzrost sygnatu odpowiedzi skokowej od
zera do 10% warto$ci ustalonej. Czas ¢, charakteryzuje poczatkowa szybko$¢ narastania
sygnatu odpowiedzi skokowe;.

Czas narastania /. jest czasem potrzebnym na osiagnigcie wartosci ustalonej po
raz pierwszy. Dla elementu inercyjnego, dla ktérego sygnal charakterystyki skokowej
zmierza asymptotycznie do wartosci ustalonej, czas narastania okresla si¢ jako czas
potrzebny na wzrost sygnatu odpowiedzi skokowej od zera do 90% wartosci ustalonej
i oznacza si¢ /.

Czas ustalania /, jestto czas, po ktédrym sygnat odpowiedzi skokowej nie rozni si¢
od warto$ci ustalonej o wigcej niz s%. Jak wida¢ na rysunku 6.26, wykres charakterysty-
ki skokowej po czasie /, mieSci si¢ w pasmie od /i, —s%h, do &, +s%h,. W praktyce
stosuje si¢ wartosci 2% lub 5%, okreslajac czas ustalania /., lub /., . Czas ustalania
charakteryzuje czas, po ktérym, z przyjetym przyblizeniem, odpowiedz skokowa osiaga
wartos¢ ustalona.

Przeregulowanie P jest stosunkiem maksymalnego przekroczenia warto$ci ustalo-
nej sygnatu odpowiedzi skokowej do wartosci ustalonej, wyrazonym w procentach:
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