
Stabilizácia sústav pomocou planárnej metódy PLSI 
 

 Pomocou PLSI je možné aproximovať vlastnosti magnitúdovej frekvenčnej charakteristiky 
nestabilnej sústavy aj keď póly prenosovej funkcie ležia na jednotkovej kružnici roviny „z“. 

 Podstata metódy spočíva v nájdení takého polynómu A(z), ktorý aproximuje inverzný 
polynóm k polynómu B(z). A následne nájsť polynóm C(z), ktorý je aproximáciou inverzného 
polynómu k polynómu A(z). Výsledkom toho je to, že dvojnásobným invertovaním polynómu 
menovateľa prenosovej funkcie IIR sústavy získame stabilný polynóm, ktorý aproximuje B(z). 

 Popísaný postup môžeme matematicky zhrnúť nasledovne: ( ) = 	 ( )   ( ) ≜ 	 ( )  ( ) ≜ 	 ( ) =>  ( ) ≜ 	 ( ) 
C(z) je stabilný polynóm to znamená, že   ( ) = 	 ( )  je stabilná sústava. 

Nech prenosová funkcia sústavy je: 

( ) = 	 1( ) = 	 1+ +  

Potom prvky Q matice  

=	  

môžeme vypočítať ako =  

=	 +  =  

následne riešime sústavu rovníc 

. = 00  

a získame polynóm ( ) = + + , ktorý je ( ) ≜ 	 ( ).  
Riešenie sústavy rovníc môžeme získať v Matlabe použitím príkazu = ∖ , pričom ( ). ( ) =( ) 
Opakovaním tohto postupu vypočítame polynóm ( ) = 	 + + , ktorý je aproximáciou 
polynómu B(z).  
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= 1 − 21 + 3 + + 3 + 9 + 3 − − 3 +  

= 1 − 21 + 6 + 10  

Krok 2) 

Určíme si  prvky Q matice 

b0=1 b1=6 b2=10 

=1+36+100=137 

=6+60=66 

=10 

Krok 3) 

Zápis Q matice a následne riešime túto sústavu rovníc. 

. = 00  

dosadíme 

                                                               
137 66 1066 137 6610 66 137 · =

100  

137 + 66 + 66 = 1 66 + 137 + 66 = 0 10 + 66 + 137 = 0 

Riešením sústavy rovníc dostávame a-čkove hodnoty (najrýchlejšie  v Mathcade, alebo múdrejšou 
kalkulačkou) 

a0=9.931 ·10-3 

a1=-5.776 ·10-3 

a2=2.056 ·10-3 

Krok 4) 

Ako  už je uvedené v teórii nasledujúcim krokom znovu opakovanie algoritmu od kroku 2, presnejšie 
nájdeme si nové : 

´ = (9.931 ·10-3)2+ ( -5.776 ·10-3)2+(2.056 ·10-3)2=0.000136=0.136x10-3 

´ =(9.931 ·10-3) ( -5.776 ·10-3) + ( -5.776 ·10-3) (2.056 ·10-3)=-0.0000692=-0.0692x10-3 

´ =(9.931 ·10-3) (2.056 ·10-3)=0.0000204=0.0204x10-3 



0.136 10 −0.0692x10 0.0204x10−0.0692x10 10.136 10 37 −0.0692x100.0204x10 −0.0692x10 10.136 10 37 · =
9.931	 · 10 − 300  

Riešením sústavy rovníc sú : 

c0 =100.707 

c1 =58.772 

c2=14.798 

A dostávame stabilizovanú prenosovú sústavu : 

( ) = 1 − 2100.707 + 58.772 + 14.789  


