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Modelovanie nelinearnych

‘L systémov

= analyticka identifikacia (,white box")

= napr. GuliCcka na ploche, Gulicka na tydci,...

= analyticko — experimentalna identifikacia (,,grey box")
= napr. model Helikoptéra

= experimentalna identifikacia (,,black box™)

= hapr. mobilny robot Khepera




Metody syntézy nelinearnych

i systémov

= NeStrukturalne metddy syntézy NS
= Navrh riadenia s vyuzitim metody pribliznej
linearizacie
= PID riadenie, stavové riadenie
= Navrh riadenia pomocou Ljapunovej funkcie

= Metdda planovaného zosilnenia

= Strukturdine metddy syntézy NS
= Metoda exaktnej linearizacie
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Matematicko — fyzikalny model
‘L Gulicka na tyci

/

qu—b{ servomotor
Obr. 1 Vyukovy model Gulicka na tyci (B&B)
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Obr. 2 Gulicka na tyci (B&B) - subsystémy



Matematicko — fyzikalny model
Gulicka na tyci

= Podsystém Pohyb gulicky po tyCi
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Obr. 3 Simulacna schéma




Matematicko — fyzikalny model
i Gulicka na tyci

= Podsystém Servomotor
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Obr. 4 Simulacna schéma



Navrh riadenia s vyuzitim
i metddy pribliznej linearizacie

= Linearizacia Podsystému Pohyb gulicky po ploche v bode [0,0]
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= Linearizacia Podsystému Servomotor
= metoda postupnej integracie

Obr. 4 Simulacna schéma



Navrh riadenia s vyuzitim metody
pribliznej linearizacie — PD algoritmus
riadenia

= Vysledna prenosova funkcia modelu B&B
KsnKmKs — KB&B
s?(Tes+1)  s%(Tes+1)

F = FgFF = @)

Metdda Sstandardnych tvarov — Graham - Lantrop

= UvaZovany zakon riadenia
u(t) = K(e(t) +Ty %) (8)

= Sledovanie zadanej trajektorie
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Obr. 5 Simula¢na schéma spatnovazobnej riadiacej Struktury 10



Navrh riadenia s vyuzitim metody
pribliznej linearizacie — PD algoritmus

i riadenia
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Obr. 6 Simulacna schéma spatnovazobnej riadiacej struktury
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Navrh riadenia s vyuzitim metody
pribliznej linearizacie — PD algoritmus
riadenia

tracking reference trajectory - PD control algorithm
T T

= reference trajectory
0.15+ — pOSitiOn of ball

Obr. 7 Vysledny priebeh sledovanie referencnej trajektorie

12



Navrh riadenia s vyuzitim metody
pribliznej linearizacie — stavovy algoritmus

riadenia
Linearizovany model B&B Stavovy algoritmus riadenia
VO stavovom priestore e metdda umiestnenia polov
X(t) = Ax(t) +bu(t) o e geneticky algoritmus
y(t) =c' x(t) u(t) = —Kx(t) + Nw(t) (10)
N = T : -1 (11)
x=[r ¢ ¢ ¢’ (I —=(A-bK)) b
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Obr. 8 Simula¢na schéma riadiace;
Struktary s doprednym regulatorom 13



Navrh riadenia s vyuzitim metody
pribliznej linearizacie — stavovy algoritmus

i riadenia
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Obr. 8 Simulacna schéma riadiacej Struktiry s doprednym
regulatorom
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Navrh riadenia s vyuzitim metody
pribliznej linearizacie — stavovy algoritmus
riadenia

tracking reference trajectory - state control algorithm
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Obr. 9 Vysledny priebeh sledovanie referencnej trajektorie
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Zhodnotenie dosiahnutych
i vysledkov a ich dalSie vyuzitie

= model Gulicka na ploche
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Obr. 10 Simulacna schéma riadiacej Struktury s doprednym

regulatorom
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Zhodnotenie dosiahnutych
‘L vysledkov a ich dalSie vyuzitie

= model Gulicka na ploche

tracking reference trajectory - state control algorithm

tfs]

Obr. 11 Vysledny priebeh sledovanie referencnej

trajektorie
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!'_ Dakujem za pozornost’
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