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V tomto praktickom cviceni pracujeme s DC motorom, ktory je
riadeny prostrednictvom jednoCipového mikropocitaca. Vstupom je
napatie u(t) z PWM mikropoéitaca a vystupom je uhlova rychlost
w(t), ktora je merana pomocou IRC snimaéa napojeného na &itac
mikropocitaca.
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Experimentalna identifikacia parametrov DC motora

Namerané data - vstup a vystup DC motora pri T,, = 0.01s
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Experimentalna identifikacia parametrov DC motora

Normované data rozdelené na trénovacie a testovacie data,
vyrezané z nameranych dat - vstup a vystup DC motora
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Experimentalna identifikacia parametrov DC motora

ARX model:
Fanx(z-1) = 1075271 +12.22272  Q(z7Y)
ARX T 1-0382821-05356z2  U(z))
_ B(z7Y) Q(z7Y)
F = =
)= 26T T e
ARMAX model:

12.31z71 + 4.973z72 N
1—0.7526z"1 — 0.187622

Farmax(z 1) =

1-0.6956z"1 —0.693z72  B(z!) N C(z™Y)
1-0.7526z"1 - 0.1876z72  A(z!)  A(z1)




Validacia ziskaného ARX a ARMAX modelu s testovacimi

datami
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Navrh riadenia DC motora

Zvolené korene URO:
z1 =0.3,2=0.31,2z3 = 0.88,2, = 0.89
Zelany tvar charakteristického polynému URO:
Cy(z71) =1-2.382"1 +1.9559772 — 0.6424z 3 + 0.0728z*
Tvar polynomialneho regulatora:

qo+ 1zt + qoz 2
1—z (1 +pz Y

FR(Zfl) =

Charakteristicky polyném URO:
Curo(z )= 1=z D1+ pz )1+ a1zt + 2227%)+
+(qo + 1z + qoz %) bzt + bz 7?)
e 44



Navrh riadenia DC motora

Porovnanim C,.(z71) a C4(z™1) pri rovnakych mocninach ziskame
koeficienty polynomialneho regulatora:

_ -1 -2 -1
FR(Z_I):O.1119 0.2140z7* + 0.1024z Uiz=+)

1+1.2003z71 —2.2003z2  E(z})

Zakon riadenia implementovany v jednoCipovom mikropocitaci:
u(k) = —1.2003u(k — 1) + 2.2003u(k — 2)+

40.1119¢(k) — 0.2140e(k — 1) + 0.1024e(k — 2)



Realizacia riadenia DC motora

o kvéli malej periéde vzorkovania je riadenie realizované v
jednocipovom mikropocitaci

o MATLAB sa vyuziva na nastavovanie pozadovanej hodnoty a
na vizualizaciu priebehu riadenia
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Zakon riadenia v jednocipovom mikropocitaci

float e Reg[3], u_Reg[3], w_Reg, v;

while (1)

{

e Reg[2] = e Reg[l];
e Reg[l] = e Reg[0];
u_Reg[2] = u_Reg[l];
u_Reg[l] = u_Reg[0];

e Reg[0] =w_Reg-vy;
u_Reg[0] = -1.2003 * u_ Reg[1] + 2.2003 * u_Reg[2] +
0.1119 * e Reg[0] - 0.2140 * e Reg[1] + 0.1024 * e Reg]2];



Realizacia experimentu riadenia DC motora v MATLABe

board = Board51(’/dev/ttyUSBO0’);
board.MotorStart();
for n = 1:1000
switch n
case 1
board.MotorReg(900);
case 200
board.MotorReg(600);
case 500
board.MotorReg(1100);
case 700
board.MotorReg(800);
end
[u(n), y(n)] = board.MotorRead();
end
board.MotorStop();



Priebeh riadenia DC
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