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Me¢fenim a naslednou identifikaci systému byla zjisténa diferencialni rovnice, popisujici
fyzikalni dynamické vlastnosti regulované soustavy. Cilem je navrh diskrétniho regulatoru, ktery tidi
ak¢ni veliinu pro dosazeni Zadané hodnoty méfené veli¢iny. Regulovana soustava je vybavena jednou
ak¢ni veli¢inou a jednou regulovanou veli¢inou. Diferencialni rovnice druhého tadu je uvedena nize.
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Pro obdrZenou rovnici byl vytvofen spojity stavovy popis tvofeny Ctvefici matic. Matice A
popisuje vnitini vazby systému. Matice B zachycuje vazbu systému na vstup. Matice C vazbu vystupu
a matice D vazbu vstupu na vystup. Z hlediska dynamickych vlastnosti je vliv vazby vstupu na vystup
zanedbatelny a budeme ho povazovat za nulovy. Jelikoz je regulovana soustava druhého fadu, stavovy
vektor je tvofen dvéma stavovymi proménnymi, které ozna¢ime x; a X,. Spojity stavovy popis byl
nasledné¢ pieveden na diskrétni ekvivalent pti dané vzorkovaci periodé diskrétniho systému.
Pro pievod byla vytvofena fundamentalni matice pfechodu a po dosazeni vypocteny diskrétni
ekvivalenty matice A a B. Pro praci diskrétniho stavového regulatoru je nutna znalost stavovych
proménnych. Tyto veli¢iny mohou byt méfené, pokud je to mozné a nebo mohou byt estimovany
(odhadovany). V nasem piipad¢ je stavova proménna x; méfena a pro odhad stavové proménné X, je
pouzit deterministicky estimator redukovaného fadu. Pribéh odhadované veli¢iny x, Vvzhledem
k simulované hodnotg, je zachycen na Grafu ¢.1.

Vyslednd simulacni soustava je tvofena simulovanym spojitym systémem, diskrétnim
estimatorem pro odhad stavové proménné X, a diskrétnim regulatorem tidicim hodnotu akéni veliéiny.
Vlastnosti této soustavy byly testovany pro sadu nastaveni estimaéniho a regula¢nimu procesu, rizné
pocate¢ni podminky a pribéhy zadané velic¢iny. Vysledky ve formé prubéhu po zhodnoceni poslouZi
k vhodnému nastaveni regulatoru a estimatoru. Vypocty a simulace byly zpracovany v prostiedi
MATLAB, které umoznuje snadnou praci S maticemi a bohaté moznosti simulace blokovych schémat.
Vyhodna byla moznost propojeni vypoétd a schémat pomoci nazvu proménnych, coZz umoznilo
snadnou konfiguraci simulace.
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Graf 1: Priibéh mé&fené slozky x, a estimované slozky X t[s], k



