Streszczenia

Piotr Bania: Czy sterowanie predykcyjne wymaga dokladnej
optymalizacji? «+ Automatyka 2006, t. 10, z. 1

W artykule zaproponowano algorytm predykcyjny niewyma-
gajacy doktadnego rozwiazywania zadania sterowania optymalne-
go. Sformulowano odpowiednie zatozenia i udowodniono stabil-
no$¢ uktadu regulacji. Uzyskane wyniki wykorzystano do analizy
odpornosci algorytmu. Wykazano odporna stabilno$¢ algorytmu
w przypadku niedoktadnej optymalizacji przy ograniczonych za-
ktdceniach. Rozwazania zilustrowano przykladem sterowania sys-
temem wahadta na wozku w obecnosci zaktocen.

Stowa kluczowe: sterowanie predykcyjne, sterowanie optymalne, odpornosc,
stabilnosé, systemy nieliniowe

Jerzy Baranowski: Projektowanie obserwatora dla silnika szere-
gowego pradu stalego « Automatyka 2006, t. 10, z. 1

Rozwazany jest problem estymacji predkosci w silniku pra-
du statego. Celem jest konstrukcja obserwatora odtwarzajacego
asymptotycznie predkos¢ bez wykorzystania pomiaru potozenia.
Proponowany jest algorytm konstrukcji obserwatora nieliniowego
z duzym wzmocnieniem. Do konstrukcji tej stosowane sa metody
zaczerpnigte z geometrii rozniczkowej. Obserwator uzyskany w ten
sposob poddany jest testom symulacyjnym. Przeprowadzone jest
réwniez poréwnanie jego dziatania z liniowym obserwatorem
Luenbergera pelnego rzgdu. Prezentowana jest rowniez koncepcja
asymptotycznego odtwarzania momentu obciazenia. Przeprowa-
dzona jest rowniez dyskusja odpornosci obserwatora na zaktdcenia
i bledy identyfikacji parametrycznej.

Stowa kluczowe: silnik szeregowy DC, obserwator liniowy, obserwator nieli-
niowy

Mariusz Pauluk: Regulator rozmyty jako przyklad algorytmu
odpornego * Automatyka 2006, t. 10, z. 1

W pracy przedstawiono regulator rozmyty sterujacy w czasie
rzeczywistym modelem laboratoryjnym suwnicy trojwymiarowe;.
Przytoczono takze podstawowe definicje, na ktoérych podstawie
skonstruowano regulator. Regulacja odbywa si¢ w sposéb odporny
na zaktocenia. Na podstawie otrzymanych rezultatéw eksperymen-
talnych, jak rowniez poprzez analizg graficznej reprezentacji stero-
wania, pokazano wptyw poszczeg6lnych regut na jako$¢ sterowania.
Eksperymenty przeprowadzono w pakiecie MATLAB-Simulink.

Stowa kluczowe: regulator rozmyty, sterowanie odporne, suwnica 3D



Adam Slusarczyk: Sterowanie i synteza regulatora minimalno-
czasowego dla oscylacyjnych systemoéw liniowych drugiego rze-
du * Automatyka 2006, t. 10, z. 1

W artykule zaprezentowano regulator czasooptymalny w oscy-
lacyjnych systemach liniowych drugiego rzedu. Wyznaczono liczbg
przetaczen w zalezno$ci od warunkéw poczatkowych oraz wspot-
czynnikéw réwnania rézniczkowego oraz dokonano syntezy opty-
malnej funkcji sterujace;j.

Stowa kluczowe: regulator minimalnoczasowy, sterowanie optymalne

Ewelina Zalot: Kryteria stabilno$ci kombinacji wypuklej wielo-
mianow zespolonych ¢ Automatyka 2006, t. 10, z. 1

W pracy podano warunek konieczny i wystarczajacy stabilno-
$ci w sensie Hurwitza (Schura) kombinacji wypuktej dwoch wielo-
mianow zespolonych tego samego stopnia. Warunki te sa uogodlnie-
niem pracy [2] i uzupetnieniem pracy [3].

Stowa kluczowe: stabilnos¢ w sensie Hurwitza, stabilnos¢ w sensie Schura,
kombinacja wypukta wielomianow



