Kod projektu: LQR «
Czytaj help LQR.

Uktad napedowy moze by¢ sterowany z wykorzystaniem regulatora stanu:
u =-Kx+ea,,,

gdzie K minimalizuje funkcj¢ kosztu dang zaleznoscia:
j(xTQx +u” Ru)dt
0

przy czym macierze diagonalne wag spetniaja warunki:
020 oraz R>0.
Stosujac regulator u, = —Kx + &, nie unikniemy uchybu statycznego po pojawieniu sig zaklocenia

(zmianie obcigzenia). Dlaczego?
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Rys. 1. Regulator stanu rozszerzony o czg¢$¢ catkujaca.

Jesli chcemy uzyska¢ likwidacjg¢ uchybu ustalonego po wystapieniu zaktocenia nalezy rozszerzy¢
regulator o czgs¢ catkujaca. Wprowadza si¢ w tym przypadku dodatkowa zmienna stanu

p :Z—p =a-a,, (patrz rys. powyzej). Budujac macierz wag ktadziemy decydujacy nacisk na tg
t

wilasnie zmienna. Dlaczego? Podaj interpretacj¢ fizyczna zmiennej p .

) . , . dx .. L. . )
Przygotowujac macierze w réwnaniu stanu 7 = Ax+ Bu pomijamy zaktécenia i przyjmujemy, ze
t

jedynym wejsciem jest napiecie zadane przeksztattnika.

Zaprojektuj regulator LQR rozszerzony o czg$¢ catkujaca. Zbadaj wplyw wspotczynnikéw
macierzy Q na przebiegi pradu, predkosci i polozenia.
Powodzenia!



