0.0.1 Zadania do samodzielnego rozwiazania

Zadanie 1 Analizujac rzad macierzy sterowalnosci, zbadaj sterowalnoscé
obiektu dynamicznego opisanego rownaniem #(t) = Az(t)+Bu(t), w ktorym:
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Zadanie 2 Dana jest para macierzy (A, B), w ktorej macierz A posi-
ada jednokrotne wartosci wlasne. Przeksztalcajac te pare w pare podobna
(M~YAM,M~'B), gdzie M jest dowolng macierza diagonalizujaca macierz
A, sprawdz czy (A, B) jest para calkowicie sterowalna. Rozwaz nastepujace
przypadki:
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Zadanie 3 Dane sg pary macierzy (A, B):
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Wyznaczajac odpowiednie pary podobne (A, B) = (M~YAM, M~ B), sprawdz,
ze we wszystkich przypadkach mamy do czynienia z parami (A, B), ktore nie
sa calkowicie sterowalne. Nastepnie, dla kazdej pary (A, B) okresl przyktad-
owa postac sterowalng zdekomponowana (4, B) = (Q;'AQ., Q. 'B).

Zadanie 4 Obiekt sterowany o jednym wejsciu u(t) opisany jest row-
naniem stanu z(t) = Ax(t) + bu(t), gdzie z(t) € R™ oznacza wektor stanu.
Oblicz wartoéci wlasne macierzy stanu tego obiektu spectr A. Nastepnie,
zaktadajac dostepnosé¢ wszystkich wspoétrzednych wektora stanu, wyznacz
taki wektor k € R™ wspotezynnikow sprzezenia zwrotnego u(t) = —kTz(t),
przy ktérym macierz stanu zamknietego uktadu sterowania posiada zadane
wartosci wlasne: spectr (A—bk?T) = {\;}",. Rozwaz nastepujace przypadki:
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Zadanie rozwiaz dowolna ze znanych metod.

Zadanie 5 Obiekt dynamiczny opisany rownaniami & (t) = Ax(t) + bu(t)
oraz y(t) = cl'z(t) sterowany jest w uktadzie zamknietym pokazanym na, rys.
1, zachodzi przy tym: A € R™*" b € R" oraz ¢ € R". Oszacuj wspolrzedne
wektora k = [ kT —kpy1 |7 € R*! nastawialnych parametrow, ktore za-

pewniaja macierzy stanu tego uktadu zalozone wartosci wtasne {\;}71.



Wyznacz operatorows transmitancje Gpy(s)
uktadu sterowania.

= Y (s)/R(s) tak uzyskanego
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Rysunek 1: Strukturalny schemat uktadu sterowania.

Zadanie obejmuje nastepujace przypadki:

[ —0.5 —4.5 ] [ —1.0 3.0
o) A= 05 35 b‘_—1.0}’ C‘[o.o}’
(N2, ={-2.0,-2.0,—-2.0};
[ 00 1.0 ] [ 0.0 2.0
) A__—3.0 —4.0 |’ b__l.O]’ C_[O.O]’
{\¥2, = {~4.0,—4.0,—4.0};
(0.0 1.0 3.0 2.0
C) A__20 ].O:|7 b_|:10:|’ c_|:00:|7
(NI = {-3.0,-3.0,-3.0};
(1.0 —2.0 1.0 0.0
(N2 ={—4.0,-2.0,—2.0};
[ —1.0 —2.0 0.0 1.0 2.0
e) A=| 00 —20 10|, b=]00], c=|00],
| 00 0.0 0.0 1.0 L0
(N, = {-6.0,-6.0,—4.0, —4.0};
[ —0.5 —0.5 —1.0 1.0 0.0
L -05 —-05 -1.0 1.0 2.0

(A}, = {-4.0,-4.0,-3.0,-2.0}.

Zadanie 6 Obiekt dynamiczny opisany rownaniami @(t) = Ax(t) + bu(t)

oraz y(t) = ¢!

= ¢" x(t) sterowany jest w ukladzie zamknietym pokazanym na rys.



2. Wyznacz wspoélrzedne wektoréw k oraz m, ktore zapewnia temu uktadowi
wymagang posta¢ operatorowej transmitancji G,.(s) = C(s)/R(s).

Obiekt
x(t)=Ax(t)+bu(t)
y(t)=c'x(t)

Rysunek 2: Strukturalny schemat uktadu sterowania.

Obliczenia przeprowadz dla nastepujacych przypadkéw:
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