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Utelom rieSenia je vytvorit zapojenie pre
adaptivnu reguldciu s referentnym mode-
lom, ktoré zachova dynamické chovanie sa
regulovanej ststavy (3) vzhladom k mode- 13
lu (2) aj pri nezndmych hodnotdch para- /“*‘
metrov regulovanej sdstavy (3} a poru- ) ) R S,
chéach, ktoré na iiu poOsobia. Tento ufel sa
dosiahne takym zapojenim spéatnovézobnej ’ I 12
regulatnej slucky (13), v ktorom st vystu- . ———
py z derivatného Clena (5) a rozdielového L{E{}“{&g o
¢lena (4) pripojené na prvy proporciondlny ¥ ‘*i—*'*_,“_,,,:l
tlen (61) aZ n-ty proporciondlany &len (6n]}, [ ’ I
ktorych wystupy sd pripojené na prvy su-
maény &len (7). Vystup z prvého sumacné-
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ho &lena (7) je pripojeny na (n - 1)-v§ : !w_.g_mﬂ 7
| ey

proporciondiny €£len, ktorého vystup je pri-
pojeny na integrainy &len (10) a (n+-2)- !
-hy proporciondlny &len (9], ktorgch vystu- 1/ e ;
py st pripojené na druhy sumagny <€len 0 :
(11). Vystup z tohto &lena je spojeny so ; “_{gﬂ‘
vstupom tretieho sumac¢ného ¢&lena (12], | -
ktorého vystup je spojeny so vstupom re- '
gulovanej ststavy (3). Cast parametrov
spdtnovidzobnej regulacnej slu€ky (13) za- Obr.
bezpedi stabilitu adaptacie, dalSia ast po-
Zadovanu dynamiku.

Vynédlez méZe byt vyuZivany napriklad
pri reguldcii rychlosti a polohy v pohonoch
s jednosmernymi motormi.
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Vyndlez sa.tyka zapojenia pre adaptivnu
reguldciu s referennym modelom, v Kkto-
rom su vystupy z derivafného Clena a roz-
dielového &lena zapojené na wvstupy n pro-
porciondlnych ¢lenov, ktorych vystupy si
cez sumatné Cleny, proporciondlne &leny a
integratny €len spojené so vstupom regulo-
vanej sustavy.

Doposial zname zapojenia pre adaptivhu
reguldciu s referentnym modelom rieSia G-
lohu prispdsobovania sa chovania dynamic-
kej sustavy k modelu pri pdsobeni neznéa-
mych parametrickych aj stavovych poridch
pomocou reguldtorov so zloZitym zapojenim,
vyZadujicim vadsSinou nelinedrne £&leny.

Vyhodou tychto zapojeni je, Ze umoZiiujd
zachovat dynamiku sistavy vzhladom X mo-
delu v poZadovanych medziach aj pri vel-
kych nezndmych zmendch ‘parametrov re-
gulovanej ststavy.

Nevyhodou je zavislost kvality regulad-
ného procesu od velkosti vstupného signa-
lu, poZadovand staciondrnost zmien para-
metrov regulovanej sistavy, nedefinovany
vplyv nemeratelnej aditivnej stavovej po-
ruchy na kvalitu- reguldcie, nedefinovany
vplyv fyzikdlnych obmedzeni stavovych ve-
li¢in, potreba mnelinedrnych &lenov pre re-
guldtor, a to, Ze s rasticim radom regulo-
vanej sustavy rastie zloZitost regulagnej
sfudky.

VysSie uvedené nevyhody sd odstranené
zapojenim pre adaptivnu reguldciu s refe-
rentnym modelom podla vyndlezu, ktorého
podstata spofiva v tom, Ze vystupy modelu
a regulovanej ststavy st pripojené na vstup
rozdielového f£lena, ktorého vystup spolu s
vystupmi derivainého d&lena st pripojené
cez proporciondlne Cleny na prvy sumacny
Clen.

Vystup z tohto prvého sumalného &lena
predstavuje upravend stavovi odchylku
modelu a regulovanej sutstavy, ktord pred-
stavuje celkovi poruchu, pdsobiacu na re-
gulovand ststavu. Vystup z prvého sumad-
ného €lena je ;pripojeny na vstup (n-1)-
-vého proporciondlneho &lena, ktorého vy-
stup je pripojeny na (n-} 2)-hy proporcio-
nélny ¢len a integracény élen.

Vystupy tychto ¢lenov si pripojené na
vstupy druhého sumadného &lena, ktorého
vystup je spojeny s tretim sumadnym Cc¢le-
mwom. Vystup tretiecho sumadného ¢lena je
spojeny =so vstupom regulovanej ststavy.
Prvy aZ n-ty proporciondlny &len majd také
zosilnenia, ktoré zodpovedaji prvkom n-té-
ho riadku lubovolnej pozitivne definitnej
matice, ktord vyhovuje maticovej Ljapuno-
vovej rovnici, zostavenej zo stavovej mati-
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ce modelu. Ostatné proporciondlne €leny a
integratny ¢len maji lubovolné kladné zo-
silnenia.

Vyhodou zapojenia pre adaptivinu regulé-
ciu s referentnym modelom podla vynéle-
zu je, Ze potrebuje iba jednu vetvu v spit-
novéazobnej regulatnej sluéke, ¢im sa usetri
n vetiev, zjednoduluje sa regulator, rastie
spolahlivost jeho prevadzky a klesaji né-
klady na jeho realiziciu.

Dalou vyhodou je, Ze t4to vetva obsa-
huje iba linedrne Cleny a zvySovanim hod-
ndt zosilnenia proporciondlnej a integracnej
zloZky vetvy je moZné systematicky zvy3o-
vat kvalitu adaptacie bez naruSenia stabili-
ty regulovanej siistavy. Novy G&inok zapo-
jenia pre adaptiviiu reguléciu s referendnym
modelom podla vyndlezu spoliva v tom, Ze
pracuje aj pri nestaciondrnych a nelinedr-
nych zmendch parametrov regulovanej su-
stavy a pri lubovolnom d&asovo premenli-
vom wvstupnom signédle.

Konkrétny priklad prevedenia zapojenia
pre adaptivnu reguldciu s referenfnym mo-
delom podla vyndlezu je na jpripojenom vy-
krese, kde je zndzornend blokovd schéma
zapojenia pre adaptivohu reguldciu s refe-
rentnym modelom pre regulovand ststavu
n-tého réadu.

Vystup zo zdroja 1 Ziadanej hodnoty je
pripojeny na model 2. Dalej je vystup zo
zdroja 1 Ziadanej hodnoty pripojeny na
vstup tretieho sumacéného ¢lena 12, ktoré-
ho vystup je spojeny so vstupom regulova-
nej sustavy 3 n-tého rédu. Vystupy z mode-
lu 2 a regulovanej ststavy 3 si spojené so
vstupmi rozdielového &lena 4, ktorého vy-
stup je spojeny s derivaénym ¢lenom 5.

Vyistupy derivatného €lena 5 a rozdielo-
vého ¢lena 4 su privedené na proporciondl-
ne ¢leny 61 aZ Bn. Vystupy z tychto propor-
ciondlnych d&lenov st spojené s prvym su-
maénym €lenom 7, ktorého vystup je pripo-
jeny na (n - 1)-vy proporciondlny &len 8.
Vystup (n --1)-ého proporciondlneho &lena
8 je pripojeny na vstup (n -+ 2)-ého propor-
cindlneho ¢lena 9 a integratného ¢lena 10,
ktorych vystupy st pripojené na druhy su-
maény &len 11. Vyistup druhého sumacného
Clena 11 je pripojeny na vstup tretieho su-
macéného €lena 12.

Funkcia spéatnovézobnej regulatnej sluc-
ky 13 spofiva v tom, Ze ak vznikne vplyvom
nezndmych parametrov regulovanej susta-
vy 3 alebo nezndmych portich rozdiel me-
dzi vystupom modelu 2 a regulovanej ststa-
vy 3, spracuje ho spétnovéazobna regulatng
slutka 13 a vytvori kompenzacny vstupny
signdl, ktory sa v tretom sumalnom ¢lene
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12 pripo€ita k Ziadanej hodnote vystupu re-
gulovanej sidstavy 3. Zosilnenia proporcio-
ndlaych ¢lenov 61 aZ 6n, ktoré sd rovné
podla prislu§nych indexov prvkom n-tého
riadku konStantnej pozitivne definitnej ma-
tice P(n,n}, ktord vyhovuje maticovej Lja-
punovovej rovnici v tvare

AT. P4+ P.A=-—-Q
kde
Q(n,n) je Iubovolnd konStantnd pozitivne
definitnd matica a

A(n,n) je konS3tantnd matica parametov
modelu v tvare

r_o 1... ...0
0 00
A= i
4 - . 1
Ma1 az.,, "a”l_
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ktord zodpoveda stavovému popisu modelu,
zabezpelia, e kompenzatny vstupny signal
bude vZdy pdsobit na regulovand ststavu 3
stabilizujiico a zosilnenia proporciondlnych
Clenov 8 a 9 a integratného ¢lena 10, ktoré
moéZu mat lubovolnd kladnd hodnotu, za-
bezpeclia, Ze zniZi v poZadovanej miere chy-
bu vystupu modelu 2 a regulovanej stustavy
3.

Vynélez je moZné aplikovat napriklad pri
regulfcii rychlosti a polohy pohonov s jed-
nosmernym cudzobudenym motorom.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenie pre adaptivnu regulaciu s re-
ferenénym modelom, vyznafujice sa tym,
Ze vystup modelu (2) a regulovanej sustavy
(3) je pripojeny na rozdielovy <€len (4],
ktorého vyistup je pripojeny na derivatny
¢len (5) a na prvy proporciondlny ¢len
(61), ktorého vystup spolu s vystupom dru-
hého proporciondlneho &lena (62) aZ n-té-
ho' proporciondlneho ¢lena (6n), vstupy
ktorych st spojené s vystupmi derivaéného

tlena (5), je pripojeny na prvy sumacny
¢len (7), ktorého vystup je spojeny so vstu-
pom (n- 1)-vého proporcionalneho &lena
(8), ktorého vystup je spojeny so vstupmi
(n-+ 2)-ho proporciondlneho &lena (9) a
integratného ¢lena (10), ktorych vystupy
st pripojené na druhy sumadény €len (11) a
ktorého vystup je pripojeny na treti sumadc-
ny €len (12), ktorého vystup je spojeny so
vstupom regulovanej ststavy (3).
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