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Gliwice

Sterowalno$¢ uktadéw dynamicznych

W ostatnim okresie w zakresie teorii uktadéw dynamicznych znacznie wzrosto
zainteresowanie uktadami niecatkowitego rzedu, zaréwno ciaglymi, jak i dyskretny-
mi. Uklady niecatkowitego rzedu sa to uktady dynamiczne rownan stanu zawieraja-
ce pochodne niecatkowitego rzedu (w przypadku uktadéw ciggltych), lub operatory
réznicowe niecatkowitego rzedu (w przypadku uktadéw dyskretnych). Wystepowanie
pochodnych niecatkowitego rzedu lub operatoréw réznicowych niecatkowitego rzedu
stwarza trudnosci i wplywa w istotny sposoéb na badanie podstawowych wtasnosci
uktadow dynamicznych takich jak: stabilno$é, obserwowalno$é¢ oraz sterowalnosé.

W pracy rozpatrzone zostanie zagadnienie sterowalnosci dla liniowych dyskret-
nych oraz ciggltych stacjonarnych uktadéw dynamicznych niecatkowitego rzedu. Za-
ktada sie, ze brak jest dodatkowych ograniczen natozonych na sterowania dopuszczal-
ne. Wykorzystujac odpowiednio zdefiniowane macierze tranzycji stanu dla uktadow
dyskretnych oraz ciggtych oraz macierze sterowalnosci dla tych uktadow, takze postac
rozwigzania réwnania stanu, sformutowane zostana warunki konieczne i wystarczaja-
ce sterowalnosci w zadanym przedziale czasowym lub odpowiednio w zadanej liczbie
krokéw. Warunki te oparte sa na badaniu rzedu macierzy sterowalnosci, zaleznej od
parametrow ukladu dynamicznego oraz dtugosci czasu sterowania.

Z problematyka sterowalnosci uktadéw dynamicznych $cisle zwiazane jest zagad-
nienie sterowania z minimalna energia. Zadanie sterowania z minimalna energia po-
lega na przeprowadzeniu uktadu dynamicznego z zadanego stanu poczatkowego do
zadanego stanu koncowego w zadanym czasie oraz z minimalng energia sterowania
dopuszczalnego. Zakladajac sterowalno$¢ uktadu dynamicznego oraz brak ograniczen
natozonych na sterowania dopuszczalne, w referacie podane zostanie analityczne roz-
wigzanie zagadnienia sterowania z minimalna energia dla liniowego stacjonarnego
uktadu dynamicznego niecatkowitego rzedu. Podany zostanie wzér okreslajacy po-
sta¢ sterowania z minimalng energia oraz wzor okreslajacy odpowiadajaca temu ste-
rowaniu minimalna warto$¢ energii sterowania dopuszczalnego. W obu tych wzorach
wystepuje macierz sterowalnosci uktadu dynamicznego.



