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						UKŁADY NIELINIOWE
					
				

			

			
				
					
						Układami nieliniowymi nazywamy układy opisane równaniami różniczkowymi, różnicowymi lub 
					
				

				
					
						algebraicznymi. Układy nieliniowe można również określić jako takie układy, dla których nie 
					
				

				
					
						obowiązuje zasada superpozycji. Układ spełnia zasadę superpozycji, jeżeli przy zerowych 
					
				

				
					
						warunkach początkowych odpowiedź tego układu na wymuszenie, będące kombinacją liniową
					
				

				
					
						wymuszeń, jest równa kombinacji liniowej na każde z wymuszeń oddzielnie.
					
				

				
					
						Wszystkie układy rzeczywiste są układami nieliniowymi. Traktowanie niektórych układów jako 
					
				

				
					
						układy liniowe jest zawsze wynikiem idealizacji procesów zachodzących  w tych układach. Jako 
					
				

				
					
						liniowe można traktować takie układy, dla których z dostateczną dokładnością obowiązuje 
					
				

				
					
						zasada superpozycji.
					
				

				
					
						Układ zawierający przynajmniej jeden człon nieliniowy, jest układem nieliniowym.
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						Wiele układów regulacji automatycznej zawiera nieliniowości istotne z punktu widzenia 
					
				

				
					
						działania URA. Nieliniowości tych w procesie analizy URA nie można pominąć metodą
					
				

				
					
						linearyzacji drogą rozkładu w szereg Taylora i pominięcia składników nieliniowych tego szeregu, 
					
				

				
					
						ponieważ sygnały istniejące w URA mogą zmieniać się w szerokich granicach.
					
				

			

			
				
					
						Takie układy nieliniowe można badać dokładniejszymi metodami stosowanymi w 
					
				

				
					
						przypadku układów nieliniowych:
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						2. metodą płaszczyzny fazowej
					
				

				
					
						3. metodą modelowania analogowego,
					
				

				
					
						4. metodą modelowania cyfrowego.
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						Metoda funkcji opisującej
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						Pośród cech zachowania się układów nieliniowych, które nie dają się wyjaśnić za pomocą teorii 
					
				

				
					
						liniowej, chyba najważniejsze są drgania samowzbudne zwane 
						cyklem granicznym. 
						Cykl 
					
				

				
					
						graniczny jest to drganie własne układu nieliniowego przy stałej amplitudzie i stałym okresie. 
					
				

				
					
						Przyjmując, że jedynym istotnym sygnałem wyjściowym członu nieliniowego jest składowa 
					
				

				
					
						sinusoidalna o częstotliwości wejściowej, upraszczamy badania drgań tego typu. Metoda funkcji 
					
				

				
					
						opisującej jest właśnie oparta na tym założeniu i wykorzystuje ona metody częstotliwościowe.
					
				

			

			
			
		

		
			
				
					
						Rozważmy relację nieliniową między wejściem a wyjście, 
					
				

				
					
						zależną od amplitudy, lecz niezależną od częstotliwości
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