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Kovacs Jozsef (k. féhadnagy:
A REPULOGEPEK STABILIZALASANAK ALGORITWSA

aranyos-integralé (Pl- >szabalyozas esetén a kormAnyfeliletek

ELTERESEI SEBESSEGERE ADOTT KORLATOZASOK FIGYELEMBEVETELEVEL

Az

apotvektor szerinti visszacsatolassal rendelkezé optimalis li-
nearis szabalyozok lehetévé teszik a nem zérus kezdeti feltételek és a ro-
vid idejl impulzushatasok kikiszobolését. Alland6 érték( vagy lassan valto-
z6 zavar6 hatasok esetén azonban az ilyen szabalyozok nem tudjak biztosita-

ni a szabalyozott jellemz6k eltérésének zérus értéken tartasat.

Hogy ez a feltétel teljesiiljon, a szabalyozasi torvénynek két ossze-
tevét kell tartalmaznia, melyek koziil az egyik az allapotvektortdl, a masik
az allapotvektor integraljatol figg. Az ilyen szabalyozasokat aranyos-
-integralé szabalyozasoknak nevezziik.

Az
x/t/ « A JEi X /t/ ¢ B /t/ U /t/ *F /t/

«>

egyenlettel leirhaté linearis, dinamikus rendszerre elkalmazzuk a szabalyo-

lemzGjét:

zas kovetkez6 minGségi j

1[x/y esu=to1an]aToxsut Gu e Unuw ag (2
\

ahol N - pozitiv definit szironetrikus matrix

Q és G - negativ definit szimmetrikus matrix.

Tegyiik fel, hogy az iranyitas kezdeti értéke adott:

utv *u,

Olyan U* iranyitast kell ta

nunk, amely minimadlja az adott jel-

lemzét.
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Vezessink le Gj valtozokat:

X, -0 uj.6 . [Fo/w] m
és Uj matrixokat:
v ofi bi =E] 8 ni -ne°i-[S 3 <>

Ezek figyelembevételével az (1) és (2) egyenleteink igy médosulnak:

*1 =41 X *BIUL * F1 « W " *10 -

1fxj/ty, Ui, g . M L[| Zu{ NtU, = xj O Xj/ dt] [©)

A zart rendszer szabalyozasi toérvényére és aszimptotikus stabilitasa-

ra fogadjuk el a kdvetkez6 egyszer(isits feltételeket:

- az [Aj Bj par teljesen iranyithato,

- az [Aj DJ par teljesen megfigyelheté barmely,

a 0j OT =Qj feltételt kielégité 0j esetén.

®

Ha ezek a feltételek teljesiilnek, skkor a szabalyozas algoritmusat
kévetkezé forodban frhatjuk fel:

Ur = - (Flsj PXj
'LW-Id X'V RV
P = limP /t,T/ = 1limP /t.T/ ,

ahol P - a RICAT71 egyenlet megoldasa:

-PaPAj +a[ P-PBj NITljP+Qj

P /T, T/ <0



Az elsé egyszeriisits felt

I biztositja a P létezését, a masodik pe-
dig a
X, ®w /Aj - flj N"1B7 P/ Xj

zart rendszer aszimptotikus stabilitasat hatarozza meg.

A javasolt algoritmus mikodéképességének ellendrzése modellezés Gtjan
tortént, SzM-1A20 tipusu elektronikus szamitégépen, a kormanyfe

etek el-
mozdulasi sebességére és az elmozdulas értékére adott korlatozasok figye-

Icetoevételével . A modellezés eredménye az 1. és 2. abrakon lathato6.

A kapott eredmények alapjan elmondhatjuk, hogy az aranyos

tegralé

szabalyozason alapulé algoritmus biztositja a repiill6gép stabilizalasat al-

land6 vagy lassan valtozé zavaré hatasok esetén a kormanyszervek eltérési

sebességére és az eltérés értékére adott korlatozasok esetén is.
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