DEFINICIJA SISTEMA | UPAVLIANIJA.
MODELOVANIE SISTEMA
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STA JE SISTEM?

* Sistem je skup medusobno zavisnih elemenata
obrazovan radi postizanja odredenog cilja
posredstvom izvrSavanja odredenih funkcija.

e Sta su ulazni i izlazni signal?

LUNg BN




S
PODJELA SISTEMA

e Kontinualnii diskretni
e Linearnii nelinearni
e Stacionarni i nestacionarni

e Sa koncentrisanim i rasutim parametrima




o
STA JE UPRAVLJANJE

e Upravljanje je dejstvo na sistem ili u sistemu
usmjereno na postizanje odredenog cilja.

* Dvije vrste upravljanja:

— Upravljanje u otvorenoj sprezi

— Upravljanje sa zatvorenom spregom




o
UPRAVLJANJE SA

POVRATNOM SPREGOM

* Upravljanje sa povratnom spregom je ono
upravljanje koje, u prisustvu smetniji, tezi da
smanji razliku izmedu izlaza sistema i zadatog
ulaza.




.
UPRAVLJANJE SA

POVRATNOM SPREGOM

* Objekat upravljanja je sistem kojim se zeli
upravljati.

e Regulator je sistem koji vrsi upravljanje.
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UPRAVLJANJE SA
POVRATNOM SPREGOM

e Aktuator je uredaj koji neposredno utice na

objekat upravljanja na nacin koji diktira
upravljacki uredaj.

e Senzor mjeri procesne promjenljive
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Primjer SAU-a sa povrathom spregom
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Primjer SAU-a sa povratnom spregom
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.
MODELOVANIE SISTEMA

e Zasto se vrsSi modelovanje sistema?
* Dinamicki i staticki sistemi?

* Diferencijalne jednacine

— Prednosti i mane?

e Laplasova transformacija

— Prednosti i mane?



.
PRIMJER — MEHANICKI SISTEM

Napisati diferencijalnu jednacinu koja opisuje
mahanicki sistem sa slike.
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MmX+ Bx+kx=F
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PRIMJER — ELEKTRICNO KOLO

Napisati diferencijalnu jednacinu koja opisuje
elektricni sistem sa slike.
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ANALOGIJE

* Na osnovu istog oblika jednacina uspostavljaju
se sljedece analogije:

Elektricna velicina Mehanicka velic¢ina

Induktivnost Masa

Otpornost Koeficijent trenja
Kapacitivhost Koeficijent opruge
Napon Sila

Koli¢ina naelektrisanja Predeni put
Struja Brzina sistema
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Laplasova transformacija

* Definicija:

F(s) = T f(t)e S dt

* |nverzna Laplasova transformacija
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Osobine Laplasove transformacije

* Najznacajnije osobine za ovaj kurs Su:
— Svojstvo integraljenja [{j f(t)dt}_—F(s)
— Svojstvo diferenciranja L(f (1) = sF(s) — f(0)
— Prva grani¢na teorema f(0) = limsF (s)

— Druga graniCna teorema  f(x) = lim sF(s)
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ZADAC]

Sistem je opisan diferencijalnim jednacinama.
Naci funkciju prenosa.

% (t) + 5X(t) — 2%(t) + 4x(t) = 5u(t)
y(t) = 2%(t) — x(t)




