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Sterowalno$¢ uktadéw dynamicznych

W ostatnim okresie w zakresie teorii uktadoéw dynamicznych znacznie wzrosto za-
interesowanie ukladami niecatkowitego rzedu, zaréwno ciaglymi, jak i dyskretnymi.
Uktady niecatkowitego rzedu sa to uktady dynamiczne, ktoérych prawe strony réwnan
stanu zawieraja pochodne niecalkowitego rzedu (w przypadku ukladéw ciaglych), lub
operatory réznicowe niecatkowitego rzedu (w przypadku ukladéw dyskretnych). Wy-
stepowanie pochodnych lub operatoréw réznicowych niecatkowitego rzedu stwarza
trudnosci obliczeniowe oraz wpltywa w istotny sposdb na badanie stabilnosci, obser-
wowalnosci oraz sterowalnosci.

Sterowalnosé jest jedna z podstawowych cech charakteryzujacych uktady dyna-
miczne. W literaturze z dziedziny teorii sterowania istnieje bardzo duzo prac do-
tyczacych szeroko rozumianych zagadnien sterowalnosci dla réznych klas uktadow
dynamicznych. Kryteria sterowalnosci zalezg od parametréw réwnania stanu oraz od
zbioru sterowan dopuszczalnych. Sterowalno$é uktadéw dynamicznych wykorzysty-
wana jest miedzy innymi w zagadnieniach stabilizowalnosci uktadéw dynamicznych
poprzez dobdér odpowiedniego sprzezenia zwrotnego.

W referacie rozpatrzone zostanie zagadnienie sterowalnosci dla liniowych dyskret-
nych stacjonarnych uktadéw dynamicznych niecatkowitego rzedu bez dodatkowych
ograniczen natozonych na sterowania dopuszczalne. Wykorzystujac odpowiednio zde-
finiowana macierz tranzycji stanu oraz macierz sterowalnosci, a takze postaé¢ rozwia-
zania rownania stanu, sformutujemy warunki konieczne i wystarczajace sterowalnosci
w zadanej liczbie krokow. Warunki te oparte sg na badaniu rzedu macierzy sterowal-
nosci, ktérej posta¢ w kazdym przypadku zalezy w istotny sposéb od parametrow
uktadu dynamicznego oraz liczby krokéw.

Z problematyka sterowalnosci uktadéw dynamicznych $cisle zwiazane jest zagad-
nienie sterowania z minimalna energia. Zadanie sterowania z minimalna energia po-
lega na przeprowadzeniu uktadu dynamicznego z zadanego stanu poczatkowego do
zadanego stanu koncowego w zadanej liczbie krokéw oraz z minimalna energia ste-
rowania dopuszczalnego. Zaktadajac sterowalnos¢ uktadu dynamicznego w zadanej
liczbie krokéw oraz brak ograniczen natozonych na sterowania dopuszczalne w refe-
racie podamy analityczne rozwiazanie zagadnienia sterowania z minimalng energia
dla liniowego stacjonarnego dyskretnego uktadu dynamicznego niecatkowitego rzedu.
Podany zostanie wzor okreslajacy posta¢ sterowania z minimalna energia oraz wzor
okreslajacy odpowiadajaca temu sterowaniu minimalna warto$¢ energii sterowania
dopuszczalnego. W obu tych wzorach wystepuje odwrotno$¢ macierzy sterowalnosci
uktadu dynamicznego.



