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Sterowalnos¢ dyskretnych ulamkowych
ukladéw dynamicznych z opd6znieniami

Sterowalnos¢ obok obserwowalnosci i stabilnosci jest jedna z podstawowych
cech charakteryzujacych uktady dynamiczne. W ostatnim czasie w literaturze
z dziedziny teorii uktadéw dynamicznych oraz teorii sterowania opublikowano bar-
dzo duzo prac dotyczacych uktadéw dynamicznych utamkowego rzedu zaréwno
ciagtych jak i dyskretnych. W przypadku cigglych uktadéw dynamicznych ukta-
dem utamkowego rzedu nazywa sie uktad, ktoérego rézniczkowe réwnanie stanu
zawiera pochodng utamkowego rzedu. Podobnie w przypadku dyskretnego utam-
kowego uktadu dynamicznego w réznicowym réwnaniu stanu wystepuje operator
roznicowy utamkowego rzedu. Wigkszosé prac dotyczacych zagadnien sterowalno-
Sci uktadéw dynamicznych utamkowego rzedu ciaglych oraz dyskretnych dotyczy
uktadéw dynamicznych bez opdznien.

W referacie zostang sformulowane kryteria badania sterowalnosci liniowych
stacjonarnych dyskretnych uktadéw dynamicznych utamkowego rzedu z wielokrot-
nymi opoznieniami w sterowaniu. Wykorzystujac odpowiednio zdefiniowana ma-
cierz tranzycji stanu oraz macierz sterowalnodci, a takze postaé¢ rozwiazania rézni-
cowego rownania stanu, sformutujemy warunki konieczne i wystarczajace sterowal-
nosci w zadanej liczbie krokow. Warunki te oparte sa na badaniu rzedu macierzy
sterowalnosci, ktérej posta¢ w przypadku uktadu dyskretnego zalezy w istotny spo-
sob od dtugosci przedziatu sterowania, to znaczy od liczby wykonanych krokéw.

Z problematyka sterowalnosci uktadéw dynamicznych Scisle zwigzane jest za-
gadnienie sterowania z minimalng energia. Zadanie sterowania z minimalng energia
polega na przeprowadzeniu uktadu dynamicznego z zadanego stanu poczatkowego
do zadanego stanu koncowego w okreslonym czasie oraz z minimalng energig stero-
wania dopuszczalnego. Zakladajac sterowalnos¢ uktadu dynamicznego w zadanej
liczbie krokéw oraz brak ograniczen natozonych na sterowania dopuszczalne, w refe-
racie podamy analityczne rozwigzanie zagadnienia sterowania z minimalna energia
dla liniowego stacjonarnego dyskretnego uktadu dynamicznego utamkowego rze-
du z wielokrotnymi opdznieniami w sterowaniu. Podany zostanie wzor okreslajacy
postaé¢ sterowania z minimalng energia oraz wzér okreslajacy odpowiadajaca te-
mu sterowaniu minimalng warto$¢ energii sterowania dopuszczalnego. W obu tych
wzorach wystepuje odwrotno$¢ macierzy sterowalnosci uktadu dynamicznego.



