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內容

簡介

頻域模型頻域模型

時域模型

時間響應

互聯子系統之簡化

穩定度

穩態誤差
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從物理系統的示意圖推導數學模型

Chapter 2 Modeling in the Frequency 
Domain

頻域:轉移函數 Ch2

時域:狀態方程式 Ch3
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Chapter 2

為何採用頻域分析-便利性
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Chapter 2

拉氏轉換(Laplace Transform)

定義

其中
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Chapter 2

拉氏轉換表
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Chapter 2

拉氏轉換表
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Chapter 2

拉氏轉換表
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試求 的拉氏轉換
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Ex:
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試求 的反拉氏轉換
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Ex:
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Chapter 2

部分分式展開

狀況1： F(s)分母含有不同的實數根
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Chapter 2

部分分式展開

狀況2：F(s)分母的根為實根且重根
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Chapter 2

部分分式展開

狀況3：F(s)分母的根為複數根或虛根
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，其中
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，其中
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練習題
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Chapter 2

EX:
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Chapter 2

Ex:

接著兩邊同乘分母可得：
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系統
輸入 輸出
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Chapter 2

轉移函數(Transfer Function):T(s)

n 階線性非時變微分方程
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Chapter 2

Ex:試求轉移函數T(s)，若r(t)=1試求y(t)
Sol:
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Ex:試求轉移函數T(s)

Sol:
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Chapter 2

Ex:試由轉移函數T(s)求出對應的微分方程式

Sol:
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Chapter 2

電路之轉移函數
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Chapter 2

Ex:試求輸入電壓與電容電壓之轉移函數
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Chapter 2
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Chapter 2

Ex:試求輸入電壓與電容上電流之轉移函數
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