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1. Úvod 
 
V technickej praxi sa stretávame s úlohou vytvori� model a popísa� technický proces 
pomocou diferenciálnej rovnice alebo sústavy diferenciálnych rovníc. Nameraním diskrétnych 
hodnôt prechodovej funkcie môžeme získa� riešenie tejto diferenciálnej rovnice. �lánok 
ukazuje ako využi� poznatky z Laplaceovej transformácie na ur�enie prenosu (t.j. �avej strany 
diferenciálnej rovnice) pod�a riešenia rovnice.  
Ako príklad je v texte uvedená úloha, riešená v rámci projektu na našej katedre: nájs� model 
pneumatického umelého svalu na základe nameraných hodnôt prechodovej funkcie. Pri 
aproximácii prechodových funkcií je dôležité na základe zhodnotenia tvaru prechodovej 
funkcie rozhodnú� o type prenosu, ktorým budeme systém aproximova�.  
 
2. Využitie Laplaceovej transformácie pri riešení technických úloh 
 
Nech je náš systém popísaný diferenciálnou rovnicou 2. rádu s konštantnými koeficientmi: 
 )(2 00 tuyyTyT =+′+′′ ξ  (1) 

Nech je h�adaná funkcia y funkciou kontrakcie na �ase k = f(t). Po�iato�né podmienky sú 
0)0(,0)0( =′= yy . Potom obraz diferenciálnej rovnice v Laplaceovej transformácii je: 
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Nech vstupom nášho systému je normovaná skoková funkcia u(t) = 1, potom 
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Z matematického h�adiska povieme, že výraz v menovateli zlomku nemá reálne korene. 
Po rozklade na parciálne zlomky dostávame: 
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�o po spätnej Laplaceovej transformácii je  
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 (6)   
Z nameranej prechodovej funkcie získame nasledujúce hodnoty: ozna�me periódu medzi 



dvoma extrémami AT , prvý extrém 1A , druhý 2A . Situácia je znázornená na obrázku 1. 
v �lánku. Výpo�et parametrov ξ, T potom vychádza z nasledujúcich viet (Noskievi�, 1999): 
1. Nech ω je frekvencia výstupného signálu potom perióda (vzdialenos� dvoch extrémov) 

ω
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2. Nech 1A  je amplitúda v 
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3 Výsledky experimentálneho riešenia uvedeného problému 
 
Funk�nos� a statické vlastnosti antagonistického systému obsahujúceho umelý sval je 
popísaná v (Balara, Boržíková, 2005)  
Hodnoty boli zaznamenané pre umelý sval pod zá�ažou (45 N ≅ 4,5 kg) a pri konštantnom 
tlaku nap��ania (p = 3,5 bar). Zo skúmaného javu je zrejmé, že interval t∈ 1,5; 2,9� je pásmo 
necitlivosti, t. j. umelý sval nereaguje na napúš�aný vzduch. Na intervale t∈2,9; 3,5� je 
pásmo nap��ania, t. j. umelý sval reaguje na nap��ania vzduchom. Hodnota kontrakcie sa 
nakoniec ustáli na hodnote k0 = 36. 
Hodnoty znormujeme a za�iatok kontrakcie posunieme do nuly. Nech z merania sú zistené 
hodnoty: A1 = 0,00974 a A2 = 0,006494, TA = 0,2. 
Potom pod�a vz�ahu (8B) bude ξ = 0,827577, pod�a (7) T = 0,035755. A po dosadení do (6) 
bude ma� prechodová funkcia tvar: 
 ( )596019,0.69878,15sin.1)( 577407,0.14577,23 +−= +− tetv t  (9) 

Ke�že systém vykazuje dopravne oneskorenie, tak pod�a vety o posunutí vzoru bude ma� 
prenos predpis: 
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