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DINAMIK TIZIMLARNING VAQT BO‘YICHA XARAKTERISTIKALARINI TAHLIL
QILISH VA MATLAB MUHITIDA MODELLASHTIRISH

Abdullayeva Dildora Anvarovna
Navoiy daviat konchilik va texnologivalar universitetr,
Olly matematika va axborot texnologiyalari kafedrasi katta o qituvchi

Annotatsiya. Ushbu maqolada dinamik tizimlarming vaqt bo‘yvicha xarakteristikalari,
ularning asosty kirish signallariga - pogonall, impulsli va garmonik ta’sirlarga bo‘lgan javoblari
tahlil gilinadi. Xususan, tizimning pogonall signaldagi javobi - o‘tish funksiyasi (h(@t), impulsii
signaldagi javobr esa - ogirlik funksiyasi (w(t) sifatida qaraladi. Ushbu xarakteristikalar
tizimning barqarorligi va tezkorligiga baho berishda muhim ahamivat  kasb etadl.
MATILAB/Simulink muhitida o‘tkinchr va impulsh xarakteristikalarni modellashtirish, ularni
vizual ko‘rimishda tahlil qilish yo‘llari ko‘rib chiqiladi. Bu yondashuv nazorat tizimlarini
loyihalash va optimallashtirishda keng qo ‘llanilad.

Kalit so‘zlar. Dinamik tizimlar, vaqt xarakteristikasi, o‘tish funksivasi, ogirlik
funksivasi, MA'TLAB, Simulink, pogonall signal, impulsli signal, L'TT Viewer, nazorat tizimu.

Abstract. 7This article mvestigates the time characteristics of dynamic systems and therr
responses to typical mput signals such as step, impulse, and harmonic signals. In particular,
the system’s response to a step input is referred to as the transition function (h(t), while its
response to an impulse mput is described by the weight function (w (t). These characteristics
play a vital role in evaluating system stability and responsiveness. The study also demonstrates
how to model and analyze these responses using MATLAB/Simulink tools. The presented
approach is widely used in designing, analvzing, and optimizing control systems.

Keywords. Dynamic systems, time characteristics, transition function, weight function,
MATLAB, Simulink, step mput, impulse mput, LTI Viewer, control system.

Dinamik sistemalarning vaqt bo‘yicha qanday harakatlanishini o‘rganish, ularning kirish
signallariga ganday javob berishimi tahlil giish nazorat tizimlarining muhim qismidir. Bu
Jarayon asosan tipik kirish signallari asosida olib boriladi: pog'onali signal, impulsh signal va
garmonik signal. Bu signallar yordamida tizimlarning turli vaqt xarakteristikalart aniglanadi,
xususan, o'tkinchi va impulsh funksiyalar.

Sistema (zveno)larning birlik pog'onali ta'sirga bo'lgan reaksiyasiga o'tkinchi jarayon
yoki o'tish funksiyasi deyiladi va h(t) bilan belgilanadi.
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tex — O'tkinchi jarayon davomiyligi - chiqish signah turg'unlashgunga bo'lgan vaqt.
T=1 - vaqt doimysi.
Bunda, T = ¢ - h(t)=k(1-0,37)-1(t)=0,63k.

Sistema (zveno)larning birlik mmpulsh ta'sirga bo'lgan reaksiyasi mmpulsh o'tkinchi

jarayon yoki vazn funksiyasi deyiladi va @(t) bilan belgilandi.
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O'tkinchi va mmpulsh o'tkinchi funksiyalar jarayonning vaqt xarakteristikalarim hosil

qiladi - bu signal kattaligi o'zgarishning vaqtga bog'hqghgidir.

Sistema (zveno) larning garmonik ta'sirga bo'lgan reaksiyasi chastotaviy xarakteristika

deyiladi.

O'tkinchi jarayon quyidagicha bo'lish1 mumkin:
1. Monoton;
2. Aperiodik;
3. T'ebranuvchan.
2
3 1
t
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MATLAB dasturi asosiy sahifasi ochilgandan keyin Smmulnk qism dasturimi ishga
tushirish kerak.

Modelning o'tkinchi xarakteristikasini olish.

1. Sistemaning birlik pog'onali ta'sirga bo'lgan reaksiyasi h(t) - o'tish funksiyasini
olish. Modelning kirishiga birlik pog'onali ta'sir hosil qilib beruvchi blok (Step) qo'viladi va
chiqishda shu funksiyaning grafuimi ko'rsatuvchi (Ssope) bloki qo'yiladi.

2. Sistemani 1shga tushirish uchun Simulink sahifasi uskunalar panelidagi (Start)
tugmasi bosiladi. O'tkinchi jarayon grafigini korish uchun esa Ssope bloki ustiga kursor
keltirihib, sichqonchaning chap tugmachasi ikki marta tez bosiladi.

Yopiq sistema o'tish funksiyasini olish uchun modelda teskari bog'lanish zanjir1 amalga
oshiriladi va ikkinchi punkt takrorlanadi (1-rasm).
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I-rasm.

Sistemaning vazn funksiyasini olish.

Buning uchun Simulink LTI-Viewer qism dasturini ishga tushirish lozim. Bu
quyidagicha amalga oshiriladi:

1. Simulink-modeli sahifasida Tools\Linear Analysis... komandasini bajarilganda
Model_Inputs_and_QOutputs sahifasi hamda Simulink LTI-Viewer bo'sh sahifasi ochiladi (2-

rasm).
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2-rasm. Model_Inputs_and_QOutputs sahifasi.

T=0.00 ode4s5
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2. Sistema kirishiga Input Pomnt bloki va chiqishiga Output Point blokini o'rnatiladi
(3-rasm).
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3-rasm. Input Point bloki va Qutput Point bloki o'rnatilgan model.

3. LTI Viewer sahifasida Simulink\Get Linearized Model komandasi bajariladi.
J LTI Viewer: modellash1 EEX

File Edt Simulink Window Help
0D&g =22
Step Response

From: Input Point To: Output Point
0.3 :

0.8 -

07 -

06 -

L P

Plot Types d ~ step
Systems »
Characteristics

Amplitude

0.4

Bode

Bode Magnitude
arid =

03
Morrnalize

Hyauist
Michols
Singular Yalue
Properties. .. Pale/Zera
T O PoleiZern

v Full View

0z

o1

o

Flot type changed. ‘

4-rasm.. LTI Viewer sahifasi.

Bunda ckranda sistemaning birlik pogonali signalga bo’lgan reaksiyasi  h(t)-
xarakteristtka hosil bo’ladi. Sitemaning vazn funksiyasim chigarish uchun LTI Viewer
sahifasida sichqonchaning chap klavishasini bosiladi unda xarakteristikani o’zgartirish
darchasi paydo bo’ladi. U yerdan Impulse punkti tanlaniladi (4-rasm).

Tizimlarning vaqt xarakteristikalart ularning barqgarorligi va javob tezligim aniglashda
muhim o‘rin tutadi. MATLAB/Simulink vositalari yordamida:

v T1zim javobining grahgini tez va aniq ko‘rish,

v Kirish signaliga mos holda o‘tish va impulsh funksiyalarni olish,

v Tizim modelimm modifikatsiya qilish orqali natyalarmi solishtirish 1imkoniyati
yaratiladi.

Bu yondashuv nazorat tizimlarini loythalashda muhim nazarity va amaliy asos bo‘lib

xizmat qiladi.
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Dinamik tizimlarning vaqt xarakteristikalari, xususan, o‘tish va impulsh funksiyalarin
tahlil  qihsh  tzzimning  1shlash  printsipini chuqur  tushunish  1mkonini  beradi.
MATLAB/Simulink muhiti bu tahlillarni samarali amalga oshirishda qulay vosita hisoblanadi.
Bunday tadqiqotlar nazorat va boshqaruv tizimlarimi yaratishda, ularmi tahlil qilish va
optimallashtirishda keng qo‘llaniladi.
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