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2



)(0 ty OBIEKT
−

)(tyREGULATOR

IDENTYFIKACJA
OBIEKTU

)(tw

WYZNACZANIE 
OPTYMALNYCH 

NASTAW 
REGULATORA

cel sterowania

Pósrednia regulacja adaptacyjna

3



)(0 ty OBIEKT
−

)(tyREGULATOR

IDENTYFIKACJA
OPTYMALNYCH
PARAMETRÓW
REGULATORA

)(tw

cel sterowania

Bezpósrednia regulacja adaptacyjna

4



)(ky

)( 1−zS

)( 1−zT

)(
)(

1

1

−

−

zA
zB

−

)(
1

1−zR )(0 ky

)(ku

OBIEKT

Układ automatycznej regulacji

5



Opis obiektu

A(z−1)yk = B(z−1)uk

A(z−1) = 1 + a1z
−1 + ... + anAz

−nA

B(z−1) = b0 + b1z
−1 + ... + bnBz

−nB

niestacjonarnóśc

a1(k), ..., anA(k), b0(k), b1(k), ..., bnB(k)

Opis regulatora

R(z−1)uk = −S(z−1)yk + T (z−1)y0,k

R(z−1) = r0 + r1z
−1 + ... + rnRz

−nR

S(z−1) = s0 + s1z
−1 + ... + snSz

−nS

T (z−1) = t0 + t1z
−1 + ... + tnTz

−nT
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Etapy projektowania regulatora

1. Przy znajomósci modelu obiektu oraz przy zadanym celu regulacji
rozwiązác tzw. równanie diofantyczne

DE(A,B,C, F,G) = 0 (1)

wyliczając pomocnicze wielomiany F (z−1) i G(z−1). Postác równania (1)
zależy od typu obiektu i celu regulacji.

2. Na podstawie wielomianów F (z−1) i G(z−1) dokonác syntezy
regulatora, tzn. wyznaczýc R(z−1), S(z−1) i T (z−1).
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Przykład — Regulacja adaptacyjna z lokowaniem biegunów
(ang. pole placement)

cel sterowania

y(k) =
B(z−1)eA(z−1)y0(k)eA(z−1) — wielomian o zadanych (znanych) współczynnikach lub

pierwiastkach
wzór na wielkóśc sterującą obiektu

u(k) =
A(z−1)eA(z−1)y0(k)

Dowód — patrz [Niederlínski,...]
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