162 3. Podstawowe elementy liniowe

Przyklad 3.4

Przykladem elementu oscylacyjnego jest obwdd RLC przedstawiony na rysunku 3.71.
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Rys. 3.71. Uktad RLC

Suma spadkow napie¢ w obwodzie rowna jest napieciu wejSciowemu, a wiec:
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Sygnat wyjsciowy jest spadkiem napigcia na kondensatorze:
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Po wstawieniu (3.128) 1 (3.129) do (3.127) 1 uporzadkowaniu otrzymujemy:
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Réwnanie (3.130) odpowiada réwnaniu (3.90), a wigc uklad RLC jest elementem
oscylacyjnym. Odpowiednie parametry wynosza:
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a warunek wystapienia gasnacych oscylacji (0 < /# < I) ma postaé:

(3.132)
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Jak to zrobi¢ w programie LabVIEW™

Model symulacyjny uktadu RLC z przyktadu 3.4 zamieszczono na rysunku 3.72. Na ry-
sunku 3.73 przedstawiono charakterystyke skokowg dla przyjetych danych R =40 [Sl
[.=0,005 [H]|, C=1[uF].
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Rys. 3.72. Model symulacyjny uktadu #/.(" — diagram blokowy (plik Model symulacyjny uktadu RLC.vi)
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Rys. 3.73. Charakterystyka skokowa uktadu R/.( —panel uzytkownika (plik Model symulacyjny ukta-
du RLC.vi)

W module Simulation element oscylacyjny mozemy zdefiniowaé za pomoca blokdw:
Transfer Function — wspotczynniki transmitancji wyznaczamy na podstawie (3.93) lub
(3.94), Zero-Pole-Gain — podajac wzmocnienie oraz bieguny (3.99) (uktad nie ma zer)
oraz State-Space dla macierzy danych przez (3.126).



