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DC motor

V tomto praktickom cvi£ení pracujeme s DC motorom, ktorý je
riadený prostredníctvom jedno£ipového mikropo£íta£a. Vstupom je
napätie u(t) z PWM mikropo£íta£a a výstupom je uhlová rýchlos´
ω(t), ktorá je meraná pomocou IRC sníma£a napojeného na £íta£
mikropo£íta£a.
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Experimentálna identi�kácia parametrov DC motora

Namerané dáta - vstup a výstup DC motora
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Dáta pre experimentálnu identifikáciu parametrov modelu DC motora
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Orezané a normované dáta - vstup a výstup DC motora
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Normované a orezané dáta pre experimentálnu identifikáciu parametrov modelu DC motora
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Experimentálna identi�kácia parametrov DC motora

ARX model:

FARX (z−1) =
−4.599z−1 + 16.51z−2

1− 0.7988z−1 − 0.1819z−2
=

Ω(z−1)

U(z−1)

FARX (z−1) =
B(z−1)

A(z−1)
=

Ω(z−1)

U(z−1)

ARMAX model:

FARMAX (z−1) =
5.209z−1 + 4.505z−2

1− 0.9615z−1 − 0.02402z−2
+

+
1− 0.4546z−1 − 0.3771z−2

1− 0.9615z−1 − 0.02402z−2
=

B(z−1)

A(z−1)
+

C (z−1)

A(z−1)
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Validácia získaného ARX modelu s testovacími dátami
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Návrh riadenia DC motora

Zvolené korene URO:

r1 = 0.3, r2 = 0.31, r3 = 0.88, r4 = 0.89

Polynomiálne riadenie:

FR(z−1) =
0.0915− 0.0288z−1 + 0.098z−2

1− 1.4913z−1 + 0.4913z−2
=

U(z−1)

E (z−1)

Zákon riadenia implementovaný v jedno£ipovom mikropo£íta£í:

u(k) = 1.4913u(k − 1) − 0.4913u(k − 2)+

+0.0915e(k) − 0.0288e(k − 1) + 0.098e(k − 2)
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Riadenie DC motora
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