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Stabilizacia pomocou fazovacich ¢lankov

Stabilizacia pomocou fazovacich ¢lankov vychadza z predpokladu, Ze komplexny koren z,
prenosovej funkcie ma na magnitidovu charakteristiku rovnaky vplyv, ako komplexny koren
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Priklad:
Majme komlexny po6l v "z" rovine z,=(1+j) . V polarnych stradniciach je jeho velkost’

V1*+1°=2 afaza 45°. Komplexne zdruzeny koreti k nemu bude Z, = (1-j). Ak dosadime do
rovnice
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V polarnych suradniciach dostaneme vel'kost
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a fazu 45° Teda tieto 2 poly budu mat’ na magnitidovu charakteristiku rovnaky vplyv :

Aim (2)

Re ()




Po6ly mimo jednotkovej kruZnice sposobuji nestabilitu systému. PouZitim fazovacieho ¢lanku sa
poly prenosovej funkcie mimo jednotkovej kruznice dostanu dovnutra jednotkovej kruznice, pricom
sa magnitudova frekvencna charakteristika povodnej stistavy zachovava.

Priklad:

Prenosové funkcia nestabilného systému:
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V prvom rade si vyratame korene (poly) prenosovej funkcie:
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V' zrovine st poly prenosovej funkcie mimo jednotkovej kruznice teda stistava je nestabilna.
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Obr. 2 poly H(z)



Fazovaci ¢lanok Hy(z):
Poly pdvodnej prenosovej funkcie sa stani nulami prenosovej funkcie fazovacieho ¢lanku.
Menovatel prenosovej funkcie fadzovacieho ¢lanku bude v tvare:

(1-——z )-(1-—=z ") pri¢om X; a X, su poly pdvodnej prenosovej funkcie H(z).

Aby sme dostali magnitidovu charakteristiku fdzovacieho ¢lanku rovnu jednej, je potrebné
prenosovu funkciu fazovacieho ¢lanku prenasobit’ konStantou pre kazdy zameneny pol:

1 _ 1 1
X V1222 5

Prenosova funkcia fazovacieho ¢lanku:
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Obr. 3 Korene Hy(z)
Vyslednu stabilnu stistavu dostaneme po prenasobeni H(z) . Hy(z):
H'(z) = H(z) . H(z)
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Nova stabilna ststava bude mat’ magnitidovl charakteristiku zhodnu s pévodnou stistavou. Pozicia
nul sa oproti podvodnej prenosovej funkcii nemeni. Poly povodnej prenosovej funkcie a nuly
fazovacieho ¢lanku sa navzajom zneguju.
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Obr. 4 Poly H'(z)

Stabilizacia systémov pomocou fazovacich ¢lankov neriesi situdciu, ked’ sa poly nachadzaju priamo
na jednotkovej kruznici a systém je na hranici stability. V takomto pripade vieme pouZzit’ na
stabilizaciu planarny algoritmus.



