Az LQ-szervo szabalyozas Osszefoglalasa

Problémafelvetés: Az LQR tervezés énmagaban nem oldja meg a jelkOvetést, azaz
a zart rendszer allandosult allapotbeli erdsitése egy kiilsé referenciajelre nézve alta-
laban nem 1.

Induljunk ki az eredeti rendszerbdl:

&t = Az + Bu (1)
= (Chu, (2)
ahol y természetesen lehet vektor is. Bévitsiik ki a rendszert az 1. &dbran lathato

modon (ahol r a kovetendd kiilss referenciajelet jeloli). Eszerint az input egyenlet a
kovetkezs:

u=—-K,x+ Kz (3)

A kibgvitett allapottér-modell egyenletei az abra jeloléseit hasznalva a kévetkezdk:
t = Ax+ Bu (4)

= r—y=r—Cux. (5)

Maétrixos alakban:
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A(z) (5) egyenletbdl lathatod, hogy allandosult allapotban 2 = 0, azaz r = Cx
vagyis r = C'z. Szeretnénk, ha az allandésult allapot aszimptotikusan stabil lenne
(ezt tobbféleképpen is biztosithatjuk, pl. tervezhetnénk pole-placement szabélyozot
is). Tehat egy teljes allapotvisszacsatolast akarunk tervezni a kib&vitett modellre a
kovetkez6 alakban:

u:—K{x}, (7)

z

ahol K egy blokkmaétrix:
K = [Kz KZ] (8>

(Ez a felbontés azért kell, hogy az abran lathato szabalyozoérendszerben (és a va-
losdgban) kiilon meg tudjuk adni K, és K értékét.) Az abra szerinti elGjeleket és
jeloléseket hasznélva tehat a visszacsatolt rendszer input-egyenlete a kdvetkezs:

u = —Kx + K[Z (9)
Ezt a (8) egyenlettel Osszevetve adodik, hogy
K=K, (10)

Ha a stabilizalo szabalyozot LQ (vagy pole-placement) tervezéssel szamitjuk ki, ak-
kor a kibdvitett rendszer szabalyozotervezéshez sziikséges A’ és B’ matrixait a (6)
egyenlet alapjan hatarozhatjuk meg, azaz:

r-[ 48] (2]

A szabéalyozo tervezésének feltétele, hogy a kib&vitett rendszer iranyithato legyen.
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