ZADANIE 4
Optimalne riadenie fyzikalneho systému
Ulohy:

1. Riadenie do rovnovazneho stavu - navrh optimalneho riadenia
pre model fyzikalneho systemu

1la) Vypocet spatnovazobného zosilnenia K

- vypocitajte spatnovazobné zosilnenie K metédou optimalneho
riadenia s vyuzitim principu minimalizacie kvadratického funkcionalu
(LQR) pri vhodnej volbe vahovych matic Q, R vo funkcionali J, zostavte
zakon riadenia u(t),

1b) Algoritmické/programové riesenie

- navrhnite funkciu v jazyku Matlab na vypocCet spatnovazobného
zosilnenia K pre riadenie do rovnovazneho stavu s vyuzitim principu
LOR,

- naprogramujte simulacnu schému riadiacej Struktury pre “riadenie do
rovhovazneho stavu” v Simulinku s ciefom overit navrhnuty zakon
riadenia u(t) na modeli fyz. systému (lin/nelin. model) pri vhodne
zvolenom poruchovom signali ,

2. Riadenie na ustaleny stav:
2a) Vypocet spat. zosilnenia K a dopredného zosilnenia N

- s uvazovanim riadiacej Struktury s doprednym riadenim (FFC)
vypocitajte dopredné zosilnenie N a spatnovazobné zosilnenie K
metddou OR s vyuZitim principu minimalizacie kvadratického
funkcionalu (LQR) pri vhodnej volbe vahovych matic Q, R vo funkcionali
J, zostavte zakon riadenia u(t),

2b) Algoritmické/programové rieSenie

- navrhnite funkciu v jazyku Matlab na vypocet dopredného zosilnenia
N a spatnovazobného zosilnenia K pre “riadenie na ustaleny stav” s
vyuzitim principu LQR,

- naprogramujte simula¢nu schému riadiacej Struktury pre “riadenie na
ustaleny stav” v Simulinku s cielom overit navrhnuty zakon riadenia
u(t) na modeli fyz. systému (linearny/nelin.model) pri vhodne zvolenom
referencnom signali w(t) a poruchovom signali z(t).



