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1. Wyznaczanie sterowania

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

X, = AX, +bu, 1)

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

Zadanie sterowania takim obiektem w uktadzie zamknigtym z pomiarem stanu od
dowolnego stanu poczatkowego Xo do dowolnego stanu kofcowego X~ sprowadza sie do
znalezienia ciggu sterowan Uo, U, ... Un-1 takich, ze XN=X

Warunkiem koniecznym dla znalezienia takiego sterowania jest spetnianie przez
obiekt warunku petnej sterowalnosci.

Rozwigzaniem problemu jest cigg sterowan
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U =W, (X" — Akiixi) 3
a Wis1 jest i+1-szym wierszem odwroconej macierzy M=[A*'b A¥?h .. Ab b].

Uwaga!!! W przypadku, gdy xn=x*=0, to sterowanie wyznacza sie prosciej, a
mianowicie

Ui = WX 4)

gdzie wy jest pierwszym wierszem macierzy -M1AX,

2. Zadanie do wykonania

Niech dany bedzie obiekt przedstawiony na rysunku 1.
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Rys. 1. Obiekt sterowania, gdzie za wartos$¢ k1 nalezy przyjac dzien miesigca [N/m], za k2
miesigc roku [N/m], za ki godzine rozpoczecia zaje¢, za my liczbe liter imienia [kg], a za
my liczbe liter nazwiska [kg].

Nalezy wykona¢ nastepujace zadania:

Przygotowac¢ model ciagly i dyskretny z poprzednich zajg¢ laboratoryjnych lub w
wykona¢ punkty 1-3.

1. Zamodelowac¢ obiekt w przestrzeni zmiennych stanu.
2. W Simulinku zaobserwowaé odpowiedz obiektu na skok jednostkowy.

3. Zamodelowa¢ cyfrowo w Simulinku obiekt w przestrzeni zmiennych stanu dobierajac
uprzednio odpowiedni okres probkowania.

4. Opracowaé algorytm sterowania dyskretnego w uktadzie zamknigtym (napisac
odpowiedni skrypt w Matlabie), ktore sprowadzi dyskretny model obiektu z
dowolnego stanu poczatkowego Xo=[X1 X2 X3 X4]" do stanu zerowego. Zakladamy, ze
zmienne stanu obiektu sg mierzalne. Zamodelowac to sterowanie w Simulinku.
Zaobserwowac przebiegi zmiennych stanu oraz sygnatu sterujacego.

5. Zastosowac opracowany algorytm sterowania do obiektu cigglego.

6. Zastosowac opracowany w ¢wiczeniu 3 algorytm sterowania do wyznaczenia ciggu
sterujacego dla zerowego stanu koncowego. Zastosowac otrzymany ciag sterujacy do
obiektu ciaglego ,,0 nieco zmienionych parametrach” oraz zastosowac algorytm
sterowania w uktadzie zamknietym rowniez do tego zmienionego obiektu. Porownac
wyniki.

7. Zaobserwowac wplyw zaktocen natozonych na sterowanie na wynik sterowania.



