Stabilizující regulátor – Domácí úloha
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   Převeďte přenos


[image: image1.wmf](

)

(

)

(

)

(

)

(

)

(

)

(

)

3

25

1

10

1

35

28

64

5

-

±

-

±

+

±

+

-

+

=

s

j

s

j

s

j

s

s

s

s

P


na stavový popis a proveďte diskretizaci 
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 tohoto systému. Pro různé váhové matice Q a R navrhněte časově invariantní LQ regulátor a porovnejte frekvenční vlastnosti otevřené regulační smyčky, průběhy jednotlivých regulačních veličin a vlastní čísla matice
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 v závislosti na těchto váhových maticích.

Všechny výsledky simulujte.

Vypracování
Nejprve systém zdiskretizujeme a převedeme zápis systému na vnitřní stavový popis systému – M, N, C, D. Z těchto matic určíme rozměry matic - Q [5,5] a R [1,1]. 
Regulátor 1

[image: image4.wmf][

]

(

)

1

1

,

1

,

1

,

1

,

1

=

=

R

diag

Q


vlastní čísla matice 
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Bodeho charakteristika
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Regulátor 2
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 vlastní čísla matice 
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Regulátor 3
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vlastní čísla matice 
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Regulátor 4
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vlastní čísla matice 
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Bodeho charakteristika
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Závěr
Pokusy s nastavením násobitele matice Q a R jsme zjistili, že funkce zvýšení u jedné matice, lze nahradit snížením u matice druhé. Tedy: 
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	Q↓    R↑

	Frekvenční vlastnosti otevřené regulační smyčky
	Snižuje zesílení na vysokých frekvencích, na nízkých naopak zvyšuje.

	
	

	Průběh jednotlivých veličin
	Prodlužuje dobu, jež je třeba k ustálení stavu. Zvyšuje rozkmit stavu od nulové hodnoty 

	
	

	Vlastní čísla
	Zvyšuje vliv nestabilních subdominantních vlastních čísel.


Vliv R↓    Q↑ je opakem Q↓    R↑
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