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Timpul mort este un parametru foarte important al sistemelor. El are o interpretare
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            TF : constanta de timp.
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transformarea într-un model cu timp discret.
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3�� ����	��� ��� ������� ��	�� �������	��� �� ����� ���� �����
��� ��� ��������� �	�������� ��

����	��� ��� ��	�����	��� ����� ����� �
��� ��� ��������� ��� %4� radiani/sec. În domeniul timp
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mort. Pentru o atenuare de aproximativ 100 de ori prin filtrare este necesar ca:
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sistemului:
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Fig. 4. Simularea unui model discret cu timp mort.
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+���� ���� ��� ����	��
� ��� ����	�� 0� ����	���� ����	�� ����������� ����� ����	������� �����	�

+���	���� ��	������� ��	�� ��� ���������	�
� T=1s comparativ cu constanta de timp TF=1s,

	�������������������	���������������	�����	����������3�������������	����	������������������	�

��	���������������	������	����������������������	���������	�������"%,#�

>���������������������	�� ��� ������	�����������������	��� ��������� �����	�� 	���	��������	�

timpul mort �� ��� ��	������ ��� ���������	��5� ��� 	������� "%,#� ��� ����� ��� ����	� ���	���� 3������

���������	���������������:�������	�����	���Pade de ordin unu (5) a restului.

*�������������������	��	������	���������������	����:�������	����������������	��	��

3�������	��������������������%����'�

��� ���������
� ����	�� ���������� ���������
� ���
������ �	������� ��� �	������
� �������	� ��

���������	����������.������������	�����������������������������	���	����������������������	��

��� ������	��� ���������	�� ��� �������� ��	��������� Pade de ordinul doi cu succes în analiza

���������	�����������	������������������	���������	��.	��	��������������	��9��3�3������	���:

��������	����������������������������������	�����	����	�����	���Pade a restului.
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Lista 1. Programul Scilab pentru construirea
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              prin aproximarea Pade.

function [H]=pade(T,n)

a=[ ];b=[ ];

[nargout,nargin] = argn(0)

//   PADE  Aproximatia Pade a timpului mort.

//   [H] = PADE(T,n) determina aproximatia

//Pade de ordin n a functiei de transfer exp(-T

//H este un obiect tip functie de transfer.

ni = nargin;

no = nargout;

if ni==1 then

 n = 1;

elseif n<0|T<0 then

  error('T si N trebuie sa fie nenegative.');

end

n = round(n);

// Coeficientii aproximatiei Pade

// se determina recursiv

// h[k+1] = (N-k)/(2*N-k)/(k+1) * h[k],  h[0] = 1

// exp(-T*s) ==

// Sum { h[k] (-T*s)^k } / Sum { h[k] (T*s)^k }

if T>0 then

  a = zeros(1,n+1);

  a(1) = 1

  b = zeros(1,n+1);

  b(1) = 1

  for k = 1:n

    fact = T*(n-k+1)/(2*n-k+1)/k;

    %v2 = (-fact)*a(k)

    a(1,k+1) = %v2(:).';

    %v2 = fact*b(k)

    b(1,k+1) = %v2(:).';

  end
%v1 = a/b(n+1)

  a = %v1(:,$:-1:1);

  %v1 = b/b(n+1)

  b = %v1(:,$:-1:1);

else

  a = 1;

  b = 1;

end  //if T>0

for k=1:n+1

a1(k)=a(n-k+2)

b1(k)=b(n-k+2)

end  //for k

num=poly(a1, 's', 'coef

den=poly(b1, 's', 'coef'

H=syslin('c', num/den)
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Lista 2. Programul Scilab pentru transformarea unui

             model continuu într-un model discret cu

             timp mort.

function [Hz]=s2z(Hs, T, Tm)

// O functie de transfer in s

// este transformata intr-o functie de transfer in z

// Hz=s2z(Hs, T {,Tm})

// Hz - functie de transfer in z

// Hs - functie de transfer in s obtinuta cu syslin

// T  - perioada de esantionare

// Tm - timpul mort, facultativ

[nargout,nargin] = argn(0)

ni = nargin;

no = nargout;

if ni == 3 then

// restul timpului mort care nu poate fi discretizat

nmort=Tm/T;

n=int(nmort);

Tr=Tm-n*T;

// aproximatia pade2 a restului

num=poly([2, -Tr], 's', 'coef');

den=poly([2,  Tr], 's', 'coef');

pade2=syslin('c', num/den)

h=Hs*pade2;

ssd=dscr(h, T);

sd=ss2tf(ssd);

Hmort=1/(%z^n);

Hz=Hmort*sd;

else

ssd=dscr(Hs, T);

Hz=ss2tf(ssd);

end


