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Stabilizacia pomocou planarneho
algoritmu (PLSI)

Mozno aproximovat vlastnosti magnitadove]
frekvencnej charakteristiky nestabilnej stistavy,
aj ked poly leZia na jednotkovej kruznici roviny Z
alebo v jej blizkosti.

Dvojnasobnym invertovanim polynéomu
menovatel'a prenosovej funkcie IIR systému
dostaneme stabilny polynom.



Stabilizacia pomocou planarneho
algoritmu (PLSI)

Vyhody: Nevyhody:
Moézeme si navrhnut rad Meni sa priebeh magnitadovej
sastavy charakteristiky
MozZeme rieSit sustavy na
hranici stability

MoZeme aproximovat
nestabilné poly, ktoré sa
nachadzajua blizko jednotkove;j
kruznici v Z rovine



Vzorovy priklad C.1
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4+6z'+13z7°

Mame zadant prenosovu funkciu: H (z) =

Vypocitame diskriminant a nasledne rozmiestnenie polov:
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Poly: =-0,75 +1,63936 i
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z, = -0,75 - 1,63936 i

Poly prenosovej funkcie leZia mimo jednotkovej kruzZznice Z roviny.



B(z)D)=4+6z"+4+13z""

Je polynom, ktory ma nestabilné poly a hladame planarny polyném k tomuto polynému
v tvare:

Az ) =a, +a,z" +a,z”’
Najskor vypocitame hodnoty q, z definicie:
m — stupen polynému A(z)

Hi+H
g ris = Zb[k—r} 'b[k—s} n — stupen polynému B(z)
=D

Stustavu rovnic zapiSeme do Q matice, ktora ma tvaru:

49 99 4> - 4., || b,
4 4 9, - 4,4 %
¢ 9 dy o G | |=| 0

9y 9y Do - 9 ||9.]| |0



go =by +b +b; =47 +6" +13° =221
qy =bob, +bb, =4.6+6.13=102
q, =byb, =4.13=52

VyrieSime sdstavu rovnic

(221 102 52 [a, | [4] a, = 0,02302
102 221 102Q a, |=|0 a; = —0,01032
| 52 102 221)ja, | |0} a, = —0,00065

Riesenim tejto stistavy dostdvame rovnicu

A(z™") =0,02302 - 0,01032 ™" —0,00065 =~



A(z™") =0,02302 —0.01032 2™ —0,00065 22

Nakoniec musime vypoéitat A(z), ktory bude planarne inverzny k polynému A(z* )
Opat vypocitame jednotlivé hodnoty q, z rovnice A(z )

g, = by + b + b = 0,00064
g, = b,b, + b b, = —0,00023
g, =b,b, = —0.,00002

Opat rieSime sastavu rovnic

0,00064 —0.00023 —0,000027| % | [0,02302 ao = 42 .73348

—0,00023 000064 —0,00023 ‘;1.1 = 0 a1 = 18 19450
_ 7 _ ) : ~
0.00002 0,00023 0,00064 || 4. 0 a2 = 7.87469

RieSenim tejto sustavy rovnic némﬁde hl'adany polyném A(z!)
A(z7™Y) = 42.,75348 +18.10450 77 + 7.87469 z7°

Vysledna prenosova funkcia so stabilizovanymi p6lmi:

1
 42.75348 +18.19450z " +7.874692>

H(z)



Vzorovy priklad ¢.2

1
Mame zadanu prenosovu funkciu: 1 — 62 12162 2 _16 2

RieSenie: - prenosova funkcia ma nestabilné poly: z, =2

H (z)=

z,=2+2i
z,=2-2

B(z'')y=1-6z"+16z"-16z"° Az Y =a, +a,z" +a,z”’

q, = by +b; +b; +b; =549 549 —358 112

a, 1
q, = bob, +bb, + b,b; = 358 ~358 549  —358 || a |=|0
q, = b,b, +bb, =112 112 -358 549 ||a, 0

Nasledovné kroky si rovnaké ako v priklade ¢.1.

1
85,15 +1,3z7'—85.,18z7*

V tomto priklade je vidno zmenu radu stistavy medzi p6vodnou a aproximovanou.

Vysledné prenosové funkcia: H (z) =



Vzorovy priklad c€.3

1

Méame zadanu prenosovd funkciu: )=~
Z 42 +8

RieSenie : - zadana nrenosova funkcia ma jeden stabilny p6l v bode z,=0 a dva
nestabilné poly z, = 2 + 21
z,=2-2i

Aproximujeme len ta éast funkcie, ktora obsahuje nestabilné poly.
B(zM)=1-4z"+82z" Az =a,+az"'+a,z
Nasledujuce kroky rieSenia st rovnaké ako v priklade ¢.1

A(z71) = 64,00 -31,9771 +8.0127

Vysledné H(z) ziskame tak, Ze preniasobime nami najdenti aproximovana funkciu A(z)
so stabilnym po6lom.

H(z) - 1 1
;{*(z)z 64,092° —3197z* +8,01z




