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Αντί του «απλού» ZOH χρησιµοποιείται First Order Hold (FOH)
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Ευστάθεια διακριτού συστήµατος



5

ΣΥΣΤΗΜΑΤΑ ΑΥΤΟΜΑΤΟΥ ΕΛΕΓΧΟΥ ΙΙ

10η ΕΒ∆ΟΜΑ∆Α ∆ΙΑΛΕΞΕΩΝ /16

[ ]( ) ( ) ( )dZ G s ZOH s G ZOH z= ⋅

Ισοδύναµο κλειστό
διακριτό σύστηµα
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Για να είναι το κλειστό σύστηµα ευσταθές πρέπει
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Για τον υπολογισµό του                 µπορούν να χρησιµοποιηθούν οι προηγούµενες µέθοδοι
διακριτοποίησης

( )G sZ
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Κριτήριο Jury
Έστω πολυώνυµο:

na +∈

Για έλεγχο του µέτρου των ριζών                           δηµιουργούµε τον πίνακα.....( )ριζες f(t)=0 1<
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Το διακριτό σύστηµα µε χαρακτηριστικό πολυώνυµο         είναι ευσταθές αν ικανοποιούνται 
όλες οι ακόλουθες συνθήκες
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Ι∆ΙΑΖΟΥΣΕΣ ΠΕΡΙΠΤΩΣΕΙΣ
Μια ολόκληρη γραµµή του κριτηρίου Jury έχει µηδενικά

Φυσικό νόηµα: υπάρχουν ρίζες του πολυωνύµου ακριβώς στην περιφέρεια του
µοναδιαίου κύκλου.

Μετατροπή: γίνεται µε( )F z [(1 ) ]F zε+ 0ε +∈

∆ηλαδή στην ουσία αυξάνεται ανεπαίσθητα η ακτίνα του µοναδιαίου κύκλου
και υπολογίζεται η επίδραση της στην ευστάθεια του συστήµατος. 

(1 ) (1 )n n n nz z n zε ε⎡ ⎤→ + ⋅ + ⋅⎣ ⎦
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Σύστηµα ελέγχου DC-κινητήρα
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α1=0,000012K(3,75*105Τ-41822+41822e-8,871T)-1- e-8,871T

α0= e-8,871T +0,000012K[41822-(3,75*105Τ+41822)e-8,871T]
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