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LABORATORNY MODEL TROJFAZOVY MOTOR

m experimentalna identifikacia

S vyuzitim System ldentification
toolbox-u

B Linearny matematicky model v
Struktare armax

Vstupny pseudobinarny signal
0 100 200 300 400 S0 600 700 800 800 1000

K

Casova odozva uhlovej rychlosti
60 T T T T T T T T -

20

o

u,, (k] [MU]

=

[ Trincvacs dita Tosicvacia dalal

&

iy ) Iraci's]

8

i i i i i i i i
0 100 200 300 400 500 60O YOO 8OO 9S00 1000



NAVRH RIADENIA LAB. MODELU

HYDRAULICKY SYSTEM

® algoritmus optimalneho m ciel riadenia:
stavového LQ riadenia so Sledovanie zmien
sumatorom vysky hladiny v druhej
nadrzi

m zakon riadenia:
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NAVRH RIADENIA LAB. MODELU TROJFAZOVY

MOTOR

m ciel riadenia:
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DIAGNOSTICKY SYSTEM LAB. MODELU

HYDRAULICKY SYSTEM

m diagnosticky systém pre detekciu a estimaciu chyb snimacov
fyzikalneho systému

® zalozeny na skupine dvoch filtrov pre estimovanie stavov a chyb
snimacov fyzikalneho systému

Implementacia do prostredia MATLAB/Simulink
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NAVRH DIAGNOSTICKEHO SYSTEMU LAB.

MODELU HYDRAULICKY SYSTEM
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IMPLEMENTACIA DIAGNOSTICKEHO SYSTEMU
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Databazovy systém
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NAVRH DIAGNOSTICKEHO SYSTEMU LAB.

MODELU TROJFAZOVY MOTOR

m diagnosticky systém pre detekciu technickych chyb laboratorneho
modelu
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IMPLEMENTACIA DIAGNOSTICKEHO SYSTEMU

DO DSR

Databazovy systém
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