Na prawach rekopisu
do uzytku stuzbowego

INSTYTUT ENERGOELEKTRYKI POLITECHNIKI WROCLAWSKIEJ
Raport seriit SPRAWOZDANIA Nr

LABORATORIUM TEORII | TEHCNIKI STEROWANIA
INSTRUKCJA LABORATORYJINA

CWICZENIE Nr 3

Sterowanie obiektem dynamicznym przy zadanym
stanie w ukladzie zamknietym z obserwatorem stanu

Mirostaw Lukowicz

Stowa kluczowe:
stan uktadu, zamknigty uktad sterowania,
obserwator stanu,

WROCLAW 2008



1. Wyznaczanie sterowania

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

Xps1 = Axn + Bun (1)
Y, =Cx, +Du,

gdzie x, jest wektorem stanu i un jest wejsciowym wektorem sterujacym.

Zadanie sterowania takim obiektem w uktadzie zamknigtym z pomiarem stanu 0d
dowolnego stanu poczatkowego Xo do dowolnego stanu koncowego X~ sprowadza sie do
znalezienia ciggu sterowan Ug, Uz, ... 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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W rownaniu (3) stan X jest aktualnym stanem, w oparciu o ktory podejmowana
jest decyzja o sterowaniu. Stan ten moze by¢ mierzony, o ile stany sa mierzalne. W
przeciwnym razie stany wewng¢trzne muszg by¢ estymowane (wyznaczane) na podstawie
obserwowanego wyjscia Y, , , gdzie

yn,k = (4)

oraz zadanych uprzednio sterowan



Up1k-1= . (5)
Un_(k-1)

Aktualny stan wewngtrzny wyznaczany jest zgodnie ze wzorem
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Sterowanie wyznacza si¢ wowczas w uktadzie zamknigtym, tak jak to zostalo podane w
roOwnaniu (3).

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 w ukladzie zamknigtym, ktére sprowadzi obiekt ze
stanu spoczynku przy zerowym wymuszeniu do stanu wychylenia masy my 0 1 m w
prawo z jednoczesnym zatrzymaniem si¢ tej masy oraz zerowego wychylenia masy
my i jej zatrzymania. Zaktadamy, ze zmienne stanu obiektu ciggtego NIE s3
mierzalne, w zwigzku z tym nalezy zaprojektowac¢ odpowiedni obserwator stanu.

5. Zamodelowac to sterowanie w simulinku.

6. Zaobserwowac wplyw zmian parametrow obiektu na proces sterowania.



