Streszczenia

Michat Ganobis: Projektowanie regulatora worst case dla syste-
mu Z niepewnym parametrem z wykorzystaniem teorii gier °
Automatyka 2009, t. 13, z. 1

W niniejszej pracy przedstawione zostalty mozliwosci wyko-
rzystania teorii gier w sterowaniu systemem z niepewnym parame-
trem. Przedstawiono metod¢ bazujaca na zasadzie maksimum oraz
osiagnigciach rachunku wariacyjnego i gier rézniczkowych. Uzy-
skano trajektorie optymalnego sterowania w petli otwartej, jak row-
niez przebieg maksymalnie niekorzystnego zachowania niepewno-
$ci parametru. Cato$¢ zostala zilustrowana na przyktadzie obiektu
fizycznego w postaci wozka o niepewnej masie.

Stowa kluczowe: teoria gier, niepewny parametr, sterowanie optymalne

Adam Glowacz, Witold Glowacz: Automatyczne sterowanie
temperaturg z zastosowaniem mikrokontrolera Motorola
MC68HC908QT4CP « Automatyka 2009, t. 13, z. 1

Przedstawiono realizacj¢ automatycznego sterowania tempera-
tura z mikrokontrolerem Motorola MC68HC908QT4CP. Zbudowa-
no uktad i zaimplementowano oprogramowanie sterujace mikrokon-
trolerem. Badania przeprowadzono dla specjalnie zaprojektowane-
go pomieszczenia. Wyniki badan potwierdzaja duza skutecznosé
uktadu w utrzymywaniu zadanej temperatury w pomieszczeniu.

Stowa kluczowe: sterowanie temperaturq, mikrokontroler, urzqdzenie

Henryk Gorecki: Rozwiazanie rownania czwartego stopnia w przy-
padku dwoch par pierwiastkéw zespolonych sprzezonych « Au-
tomatyka 2009, t. 13, z. 1

Istnieje wiele metod [4] rozwiazywania rownania czwartego
stopnia. Migdzy innymi mozna tu wymieni¢ nastgpujace:
— metoda Ferrari
— metoda Descarta
— metoda Eulera.

Jednakze wszystkie te metody prowadza do skomplikowanych
wzordw. W artykule niniejszym podano nowa metode, ktora w przy-
padku dwoch par pierwiastkow zespolonych sprzezonych, prowadzi
do prostych wzorow.

Stowa kluczowe: réwnanie czwartego stopnia, pierwiastek zespolony sprzezony



Adam Pilat: Analiza sprezystosci i thumienia przy lokowaniu
biegunéw w systemie aktywnego zawieszenia magnetycznego °
Automatyka 2009, t. 13, z. 1

Autor przedstawia nieliniowy model aktywnego zawieszenia
magnetycznego sterowanego pradowo, jego linearyzacje w punkcie
pracy oraz syntezg stabilizujacego sprzgzenia zwrotnego ze szcze-
golnym nastawieniem na wiasnosci dynamiczne uktadu zamknigte-
go. Na podstawie przeprowadzonych obliczen prezentowany jest
rozktad biegundéw uktadu otwartego i zamknigtego. Analizuje si¢
wlasnosci dynamiczne uktadu zamknigtego, jakie mozliwe sa do
uzyskania w skutek zamknigcia petli sprzezenia zwrotnego. Doko-
nane obliczenia rozszerza si¢ na obszar dopuszczalny stabilizacji
obiektu celem zilustrowania zmian parametréw regulatora stabilizu-
jacego. Przeprowadzone badania eksperymentalne pokazuja mozli-
wosci programowej zmiany wiasnosci uktadu zawieszenia magne-
tycznego ze sprz¢zeniem zwrotnym.

Stowa kluczowe: aktywne zawieszenie magnetyczne, sterowanie w czasie rze-
czywistym, wartosci wlasne, stabilnosé, sprezystosé, tumienie

Henryk Potcik, Witold Byrski, Bartlomiej Zawada, Mariusz Mu-
rawski: Modelowanie procesu krystalizacji wybranych stopéw
metali niezelaznych za pomocg programu FLUENT + Automaty-
ka 2009, t. 13, z. 1

W artykule przedstawiono metodyke modelowania matema-
tycznego i badania symulacyjne procesu krystalizacji stopu alumi-
nium AK9, jak rowniez eksperymenty fizyczne na rzeczywistych
wytopach. Do symulacji numerycznej wykorzystano komercyjny
program FLUENT, dostgpny na komputerach Centrum CYFRO-
NET. W czasie eksperymentow fizycznych wytopoéw, sterowano
chlodzeniem dla zmian czasu krystalizacji i badano wielkos¢ DAS
charakteryzujaca jako$¢ struktury otrzymywanego materialu. Ana-
lizowano wplyw chtodzenia przy stosowaniu wody i oleju. Przyje-
to, ze réznica migdzy czasem osiagnigcia temperatury solidus,
a czasem osiagnigcia temperatury likwidus jest czasem krystaliza-
cji. Dla zmian czasu krystalizacji zmieniano réwniez przewodnos¢
cieplng masy formierskiej. Uzyskano duza zbiezno$¢ wynikéw nu-
merycznych z rzeczywistymi.

Stowa kluczowe: czas krystalizacji, stop aluminium, program FLUENT



Pawet Skruch, Wojciech Mitkowski: Optymalne projektowanie
ksztaltu z wykorzystaniem zasady maksimum Pontriagina -
Automatyka 2009, t. 13, z. 1

Praca dotyczy zagadnienia optymalizacji ksztaltu. Metody
optymalnego projektowania ksztattu wykorzystywane sa w celu
osiagnigcia okreslonych specyficznych cech danego przedmiotu
lub zjawiska. Rozwiazanie zadania optymalizacji zwigzane jest ze
znalezieniem ekstremum funkcji celu przy ograniczeniach, ktore sa
nalozone na system. Do rozwiazania postawionego zagadnienia
optymalizacji zastosowano zasad¢ maksimum Pontriagina. Glowny
nacisk potozono na symulacyjne analizy numeryczne. W tym celu
zostal opracowany program komputerowy przy uzyciu pakietu
MATLAB-Simulink. Wyniki analityczne i numeryczne zostaty na-
stepnie zastosowane do optymalizacji ksztattu réznego rodzaju be-
lek i tukow.

Stowa kluczowe: optymalizacja ksztaltu, zasada maksimum Pontriagina, opty-
malizacja numeryczna

Andrzej Tutaj: Uodparnianie rozproszonego ukladu regulacji na
skutki utraty danych ¢ Automatyka 2009, t. 13, z. 1

W rozproszonym uktadzie regulacji petla sprzgzenia zwrotne-
go zamknigta jest przez sie¢ transmisji danych. Za jej posrednic-
twem przesylane sa probki sygnatow wystepujacych w systemie
(pomiary, sterowania). Niektore typy sieci i protokotéw sieciowych
nie zapewniaja niezawodnego dostarczania wystanych danych —
czes$¢ sposrod transmitowanych w nich pakietdéw moze zostaé utra-
cona. W rozproszonym uktadzie sterowania powoduje to zwykle
pogorszenie jakoSci regulacji, a w niektorych przypadkach moze
doprowadzi¢ do utraty stabilnos$ci systemu. Jeden z mozliwych spo-
sobow zaradzenia tym problemom opisany jest w niniejszym arty-
kule. Polega on na uzupetnianiu kazdego pakietu, przenoszacego
warto$¢ sterowania miedzy kompensatorem a aktuatorem, o esty-
maty przyszlych sterowan na kilka krokéw naprzéd. Rozwiazanie
to ma zastosowanie, jesli sie¢ komunikacyjna wiaczona jest na dro-
dze sygnalu migdzy kompensatorem (lub regulatorem) a obicktem
regulacji (a doktadniej urzadzeniem wykonawczym). Przy zastoso-
waniu prezentowanego algorytmu, w razie nieotrzymania aktualne-
go pakietu, zamiast brakujacej wartosci sterowania aktuator moze
wykorzystywa¢ jego estymate¢ z jednego z poprzednich pakietdéw.
W tym celu konieczne jest wyposazenie go w bufor zarzadzany od-
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powiednim algorytmem organizujacym gromadzenie otrzymanych
danych i przekazywanie ich do aktuatora. W pewnych sytuacjach
rozwigzanie takie pozwala zapewni¢ satysfakcjonujaca jakos¢ re-
gulacji oraz zachowa¢ stabilno$¢ uktadu, mimo wystgpowania zja-
wiska gubienia pakietow. W artykule opisano szczegolowo przed-
stawiony wyzej algorytm przesylu danych oraz zaprezentowano
wyniki symulacji i do$wiadczen, potwierdzajacych skutecznosé
jego dziatania. Odniesiono si¢ rowniez do zagadnienia stabilno$ci
rozwazanego ukladu regulacji.

Stowa kluczowe: rozproszone uklady regulacji, predykcja stanu i sterowania,
utrata danych w sieci telekomunikacyjnej, niestacjonarne systemy dynamiczne



