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1. Wyznaczanie sterowania

Niech bedzie dany obiekt dyskretny opisany w przestrzeni zmiennych stanu
rOwnaniem stanowym

Xny1 = f (Xn7un) (1)
gdzie x, jest wektorem stany i un jest wejsciowym wektorem sterujacym.

Zadanie sterujace takim obiektem w uktadzie otwartym od dowolnego stanu
poczatkowego Xo do dowolnego stanu koficowego X sprowadza si¢ do znalezienia ciggu
sterowan Uo, Ui, ... Un-1 takich, ze Xn=X".

Warunkiem koniecznym dla znalezienia takiego sterowania jest spelnienia
warunku pelnej sterowalnosci.

Rozwigzaniem problemu jest cigg sterowan
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bedacy rozwigzaniem rownania macierzowgo
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a gdy X' =0 wowczas
Uy, =—M A, (4)

gdzie M=[A*'b A*?b ... Ab D].

2. Zadanie do wykonania

Niech dany bedzie obiekt przedstawiony na rysunku 1.
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Rys. 1. Obiekt sterowania, gdzie ki jest dniem miesigca [N/m]. ko miesigcem roku [N/m],
ki godzing rozpoczecia zajgé ma liczba liter imienia [kg], m2 liczba liter nazwiska [kg].

Nalezy wykona¢ nastepujace zadania:
1. Zamodelowac obiekt w przestrzeni zmiennych stanu.
2. W simulinku zaobserwowa¢ odpowiedz obiektu na skok jednostkowy.

3. Zamodelowaé cyfrowo w simulinku obiekt w przestrzeni zmiennych stanu dobierajac
uprzednio odpowiedni okres probkowania.

4. Znalez¢ sterowanie dyskretne, ktére sprowadzi obiekt ze stanu spoczynku przy
zerowym wymuszeniu do stanu wychylenia masy m> 0 1 m w prawo z jednoczesnym
zatrzymaniem si¢ tej masy oraz zerowego wychylenia masy my i jej zatrzymania.

5. Zamodelowac to sterowanie w simulinku.

6. Znalez¢ sterowanie, ktore zapewni wychylenie masy m 0 1m w prawo z
jednoczesnym zatrzymaniem obu mas.



