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ΜΑΘΗΜΑΤΙΚΟ ΠΡΟΤΥΠΟ / ΜΟΝΤΕΛΟ

ΣΗΜΑΣΙΑ

ΕΙ∆Η ΜΑΘΗΜΑΤΙΚΩΝ ΠΡΟΤΥΠΩΝ:

Περιγραφές εισόδου - εξόδου

ΟλοκληρωτικέςΟλοκληρωτικές -- διαφορικές Εξισώσεις  διαφορικές Εξισώσεις  (δίκτυα)

ΣυνάρτησηΣυνάρτηση Μεταφοράς  Μεταφοράς  (δίκτυα, µηχανικά συστήµατα)

ΚρουστικήΚρουστική Απόκριση  Απόκριση  (περιορισµοί:  χρονικά αµετάβλητο και y(n)(0)=0)

ΕξισώσειςΕξισώσεις κατάστασης

ΜΕΤΑΒΛΗΤΕΣ ΚΑΤΑΣΤΑΣΗΣ

κατάστασης

ΟΡΙΣΜΟΣ: x(tx(t00),  r(t),  t),  r(t),  t≥≥tt00,  f(x(t), r(t), t) ,  f(x(t), r(t), t) →→ x(t),  x(t),  ∀∀ t t ≥≥tt00
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ΜΑΘΗΜΑΤΙΚΟ ΠΡΟΤΥΠΟ

ΠΕΡΙΓΡΑΦΗ

ΜΟΝΤΕΡΝΑ ΘΕΩΡΙΑ ΕΛΕΓΧΟΥ

1. Ανάγκη για χρησιµοποίηση πιο ρεαλιστικών µοντέλων 
συστηµάτων

2. Έµφαση στον άριστο έλεγχο

3. Ανάπτυξη τεχνολογίας Η-Υ

4. Μειονεκτήµατα προηγουµένων µεθόδων

5. Εφαρµογή γνωστών µεθόδων σε άλλα πεδία γνώσης
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ΣΗΜΑΣΙΑ ΕΞΙΣΩΣΕΩΝ ΚΑΤΑΣΤΑΣΗΣ

Περιγράφουν µεγάλες κατηγορίες συστηµάτων

∆ιαφορικές εξισώσεις 1ης τάξης → εύκολα επεξεργάσιµες

Μελέτη θεµελιωδών προβληµάτων:

Ευστάθεια

Παρατηρήσηµο

Ελέγξιµο

Πληρότητα περιγραφής

ΓΡΑΜΜΙΚΑ ΜΗ ΧΡΟΝΙΚΑ ΜΕΤΑΒΑΛΛΟΜΕΝΑ ΣΥΣΤΗΜΑΤΑ

Αν µπορούν να περιγραφούν µε ένα σύστηµα 
συνήθων διαφορικών εξισώσεων, τότε →
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∆ΙΑΓΡΑΜΜΑΤΑ∆ΙΑΓΡΑΜΜΑΤΑ ΒΑΘΜΙ∆ΩΝΒΑΘΜΙ∆ΩΝ

εποπτική περιγραφή

συσχέτιση µεταξύ διαφόρων στοιχείων του συστήµατος

βαθµίδα: περιγραφή εισόδου – εξόδου

σηµασία συνδεσµολογίας - µετατροπείς
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µετατροπή ανοικτoύ συστήµατος σε κλειστό
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ΣΕΡΒΟΜΗΧΑΝΙΣΜΟΣΣΕΡΒΟΜΗΧΑΝΙΣΜΟΣ ΘΕΣΗΣΘΕΣΗΣ
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n=N1/N2=1/10

: συντελεστής τριβής φορτίου 4Χ10-2ffll

: ροπή αδράνειας φορτίου =4.4Χ10-3JJcc

: συντελεστής τριβής κινητήρα αµελητέοςffmm

: ροπή αδράνειας κινητήρα 1Χ10-5JJmm

: σταθερά ροπής κινητήρα 6Χ10-5kk
: σταθερά 5,5Χ10-2Voltskkbb

: ρεύµαiiaa

: επαγωγή οπλισµού (αµελητέα)LLaa

: αντίσταση οπλισµού =0,2ΩRRaa

: τάση emfeebb

: τάση οπλισµούeeaa

: κέρδος ενισχυτή=10volts/voltkkpp

: κέρδος ανιχνευτή σφάλµατος ποτενσιοµέτρου =24/πκκ11

: γωνιακή µετατόπιση κινητήραθθ
: γωνιακή µετατόπιση εξόδουcc
: γωνιακή µετατόπιση εισόδου αναφοράςrr

ΕΠΕΞΗΓΗΣΕΙΣ ΣΥΜΒΟΛΙΣΜΩΝ



ΕΞΙΣΩΣΕΙΣΕΞΙΣΩΣΕΙΣ ΤΟΥ ΣΥΣΤΗΜΑΤΟΣΤΟΥ ΣΥΣΤΗΜΑΤΟΣ

ΑΝΙΧΝΕΥΤΗΣ ΣΦΑΛΜΑΤΟΣ ΠΟΤΕΝΣΙΟΜΕΤΡΟΥ
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ΣΥΣΤΗΜΑΣΥΣΤΗΜΑ ΚΛΕΙΣΤΟΥ ΒΡΟΧΟΥ ΜΕ ∆ΙΑΤΑΡΑΧΕΣΚΛΕΙΣΤΟΥ ΒΡΟΧΟΥ ΜΕ ∆ΙΑΤΑΡΑΧΕΣ

R(s)
Y(s)+ G2(s)

F(s)

+

G1(s)+

-

N(s)

[ ]

2

1 2

1 2

1 2

2
1

1 2

( ) ( )
( ) 1 ( ) ( ) ( )
( ) ( ) ( )
( ) 1 ( ) ( ) ( )

( )( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )
1 ( ) ( ) ( )

n

R

N R

Y s G s
N s G s G s F s
Y s G s G s
R s G s G s F s

G sY s Y s Y s G s R s N s
G s G s F s

=
+

=
+

= + = +
+

1( ) ( ) 1G s F s >> ⇒έστω ΑΠΟΡΡΙΨΗ ∆ΙΑΤΑΡΑΧΗΣ

1 2
( ) 1( ) ( ) ( ) 1
( ) ( )
R sG s G s F s
R s F s
Υ

>> ⇒ →

Ανεξάρτητη των G1, G2, αντιστρόφως ανάλογη της F(s).
Μείωση ευαισθησίας.

ΜΟΝΑ∆ΙΑΙΑ ΑΝΑΤΡΟΦΟ∆ΟΤΗΣΗ ⇒Y(s)≅R(s)

ΠΛΕΟΝΕΚΤΗΜΑΤΑ ΚΛΕΙΣΤΟΥ ΒΡΟΧΟΥ



ΓΡΑΜΜΙΚΟΠΟΙΗΣΗΓΡΑΜΜΙΚΟΠΟΙΗΣΗ ΜΗ ΜΗ -- ΓΡΑΜΜΙΚΟΥ ΜΟΝΤΕΛΟΥΓΡΑΜΜΙΚΟΥ ΜΟΝΤΕΛΟΥ

ΥΠΟΘΕΣΗ: οι µεταβλητές έχουν αµελητέα απόκλιση 
από κάποιο σηµείο λειτουργίας

έστω: y(t)=f(u(t)).
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έστω: y(t)=f(u1(t), u2(t))
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