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STEROWANIE ANALOGOWE
przykladowe pytania na egzamin

Omoéw wlasnoscei typowych modeli liniowych obiektow dynamicznych oraz

zwiazki miedzy tymi modelami (model wejsciowo-wyjsciowy (operatorowa
transmitancja) oraz model w przestrzeni stanu). Scharakteryzuj realacje
podobienstwa oraz wymien wlasnosci modeli podobnych w przestrzeni
stanu.

Podaj definicje oraz kryteria stabilnoéci liniowych obiektéow dynamicznych
(stabilnos$é w sensie BIBO, stabilno$¢ wewnetrzna (totalna) oraz stabilnosé
asymptotyczna).

Omoéw pojecie sterowalnosci obiektéw dynamicznych. Podaj definicje oraz
wybrane kryteria sterowalnosci danej pary (A € R™*™ b € R").

Omoéw obserwowalnosé obiektow dynamicznych. Podaj definicje oraz wy-
brane kryteria obserwowalnosci danej pary (A € R™*" ¢ € R1*"),

Scharakteryzuj zadanie stabilizacji liniowego obiektu dynamicznego. Opisz
synteze regulatora w oparciu o liniowe sprzezenie od stanu. Na czym
polega metoda Ackermanna takiej syntezy? Czy znasz inna metode roz-
wigzania tego zadania?

Scharakteryzuj synteze regulatora od stanu dla zadania Sledzenia wielkosci
referencyjnej (’stanowy’ regulator PI).

Omoéw zadanie syntezy obserwatora stanu liniowego obiektu dynamicznego.
Opisz metode Ackermanna takiej syntezy. Czy znasz inny sposéb projek-
towania obserwatora stanu?

Opisz projekt obserwatora stanu o zredukowanym rzedzie.

Scharakteryzuj kanoniczng dekompozycje przestrzeni stanu na czesé stero-
walna i niesterowalna.

(10) Scharakteryzuj kanoniczna dekompozycje przestrzeni stanu na czes¢ ob-

serwowalna i nieobserwowalna.

(11) Podaj prosty przykiad pary (A € R™*" b € R"), w ktore] macierz A

posiada wielokrotue wartosci wlasne a para ta jest (i) sterowalna oraz (i)
niesterowalna.

(12) Uzasadnij teze gloszaca, ze zadanie syntezy regulatora stabilizujacego

obiekt dynamiczny w oparciu o sprzezenie od stanu za posrednictwem ob-
serwatora mozna zdekomponowa¢ na autonomiczne zadanie syntezy regu-
latora od stanu oraz odpowiednie zadanie syntezy obserwatora stanu.



(18) Omow znaczenie uproszezen w parach (biegun, zero) ze wzgledu na ste-
rowalno$é oraz obserwowalno$é¢ odpowiednich modeli liniowych obiektow
dynamicznych.

(14) Opisz pierwsza metode Lapunowa badania stabilnosci punktu réwnowagi
obiektu dynamicznego.

(15) Opisz druga metode Lapunowa badania stabilnoéci punktu réwnowagi
obiektu dynamicznego.

(16) Scharakteryzuj metode ptlaszczyzny fazowej jako dogodnego narzedzia
analizy oraz syntezy prostych uktadéw regulacji nieliniowe;j.

(17) Opisz zasade sterowania w oparciu o koncepcje ruchu poslizgowego na
plaszczyznie fazowej sterowanego obiektu.

(18) Wymien korzysci wynikajace z odpowiedniego pochylenia linii komutacji
na plaszczyznie fazowej sterowanego obiektu. W jaki sposéb uzyskaé takie
pochylenie?

(19) Przekaznik dwupolozeniowy steruje obiektem dynamicznym o modelu
G,(s) = 1/s* w ukladzie 7z jednostkowym ujemnym sprzezeniem zwrot-
nym. Podaj réwnania trajektorii stanu tego uktadu.

(20) Wymien zalozenia metody linearyzacji harmonicznej (metody funkeji o-
pisujacej) — jako narzedzia opisu stanéw quasi-ustalonych w nieliniowych
ukltadach sterowania. Co to jest cykl graniczny? Podaj prosty przyktad
uktadu, dla ktérego metoda linearyzacji harmonicznej zawodzi.

(21) Omow efekty wprowadzane do prosesow regulacji w uktadzie zamknietym
przez dwa typowe statyczne czlony nieliniowe: strefe martwa w detektorze
uchybu oraz nasycenie (ograniczenie) w urzadzeniu wykonawczym.

(22) W oparciu o metode funkcji opisujacej oraz metode plaszczyzny fazowej
scharakteryzuj wplyw opo6znien wystepujacych w petli uktadu zamknietego
na procesy regulacji w takim uktadzie.

(28) Na stosownym przykladzie opisz proses regulacji w uktadzie z wybranym
przekaznikiem z histereza. Wykorzystaj metode funkcji opisujace;j.

(24) Na stosownym przykladzie opisz proses regulacji w ukladzie z wybranym
przekaznikiem z histereza. Wykorzystaj metode plaszczyzny fazowej.
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