Stabilizacia pomocou planarneho

algoritmu (PLSI)
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Vilastnosti

® Vyhody:
® Riesi stistavy na hranici stability
® Riesi sustavy, ktore maju korene blizko jednotkovej kruznici

® Meni rad V}'Islednej sﬁstavy

o NeV}'rhody:
® Zlozitejsi ako stabilizacia fazovacimi Clankami

° V)'Isledkom je len aproximacia amplitadove; charakteristiky




Priklad (1/8)

* Podstata spoCiva v najdeni polynomu, ktory aproximuje
inverzny polynom, k polynomu, ktory obsahuje nestabilny

pol

o Vysvetlenie na priklade:

1
/ . H —
mame funkciu (2) T+ 7211 205=2

® Musime vySetrit, €i funkcia je stabilna




Priklad (2/8)

22 4+ 77420 VypoCitame korene kvadratickej rovnice

Alm
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kruznicu, Co znamena, ze

sustava je nestabilna




Priklad (3/8)

* Ak je ststava nestabilna, treba vygenerovat’ maticu Q

Jo 91 (42 q_-m
0 = q4 'fh; q_4 . q—’.r‘.:fl+1
Om Qm-1 Ym-2z2 - dn

® Pre V)'fpo(:et Clenov matice plati:

qr = ank *b; = q_y
i=0




Priklad (4/8)

* V prvej faze Vypoéitame inverzny polynom Az k
polynomu B(z)

B(z)=1+7z"*+20z"°
bc.:j_ bj_:? b1=ED
m=2

* Na vypoCet koeficientov A(z ") pouzijeme maticu Q

Qo 491 4_; q_m g by
1 ‘?n:_i q_1 '—?—131+1 k'ﬂ:l 0

Qm 9m-1 4m-2 - do LI - 0




Priklad (5/8)

* Koeficienty matice Q vypoCitame nasledovne

o = b2 + b +b3 =12+ 72+ 20% =450
gy = byby +byb, =17+ 7 %20 =147
g, = byh, =120 =20

147 450 147 |*a1 =10

(45{] 147 Zﬂ) g 1
20 147 450/ a2z 0

o Vynésobem’m matic dostaneme tri rovnice




Priklad (6/8)

450a, + 147a, + 20a, = 1
147a, + 450a, + 147a, = 0

20a, + 147a, + 450a, = 0

® RieSenim sﬁstavy rovnic dostaneme koeficienty inverzneho

polynomu A(z')

a, = 0,0025
a, = —0,0009
a, = 0.0002

A(z7*) =0,0025—0,0009z* + 0,0002z°




Priklad (7/8)

* Tu prichadzame do druhej fazy, kedy chceme z inverznéeho

polynomu A(z ') dostat’ stabilizovany polynom C(z)

® Zostavime si Q’ maticu z koeficientov A(z"), rovnakym sposobom
ako v prvom pripade

qo 9.1 q.; Co Qg
1 Go qly |*€1=0
g5 qi qy/) €2 0

ee g 7 7
® Opat dostaneme stistavu troch rovnic




Priklad (8/8)

7,1%1075c, — 2,43+ 10 5¢, + 5+ 107 ¢, = 0,0025
—2.43+10 8¢y +7,1* 10 5¢c, — 2,43+ 10™5¢, = 0
5+107¢c,—2,43% 1075¢, + 7,1% 10~%¢c, = 0

e Po Vyrieéem’ dostaneme koeficienty stabilného polynému

C(z)

¢o = 399,9505
c, = 144,1274
c, = 21,1626

C(z) =399,9505 + 144,1274z ' + 21,1626z°




Vysledok

® Nasa stabilizovana sustava bude Vyzerat’ nasledovne:

1

H —_—
) 3999505+ 144,1274z71 + 21,1626z

® Treba nezabudnat’ na to, Ze stupefl polynému nestabilného a

stabilizovaného mozu byt’ rozdielne




Overenie

e Nas V}'fsledok si moOzeme overit’ N
m

399,9505z° + 144,1274z + 21,1626
D =-13083,26238

v

<
VD = 114,382i
1441274114382 oo
%12 = 799.9 - St

v

® Korene sa nachadzaju vnutri jednotkovej kruznici a teda
sustava je stabilna




Paval|Ci

U 114




