Uklad sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu dla obiektu
z jednym wejsciem
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Rys. 1. Schemat uktadu sterowania z jednym wejsciem dla y,=0




Uklad sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu dla obiektu
z wieloma wejsciami

Rys. 2. Schemat uktfadu sterowania dla obiektu z wieloma wejsciami dla y,=0 i D=0




Uktad sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu i cztonem
catkujagcym
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Rys. 3. Schemat uktadu sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu i cztonem catkujgcym
dla D=0




Obserwator Luenbergera petnego rzedu

Rys. 4. Schemat obserwatora Luenebergera petnego rzedu dla D=0




Uklad sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu i obserwatorem
Luenbergera petnego rzedu
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Rys. 5. Schemat uktadu sterowania z obserwatorem Luenbergera petnego rzedu




Uklad sterowania ze sprzezeniem zwrotnym od stanu i obserwatorem
Luenbergera zredukowanego rzedu
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Rys. 6. Schemat uktadu sterowania z obserwatorem Luenbergera zredukowanego rzedu




Uktad sterowania z algorytmem LQ

Rys. 7. Schemat uktadu sterowania z algorytmem LQ dla y,=0i D=0




Uktad sterowania z algorytmem LQ i wzmocnieniem wielkosci zadanej
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Rys. 8. Schemat uktadu sterowania z algorytmem LQ i wzmocnieniem wielkosci zadane;
dla D=0




Uklad sterowania z algorytmem LQG

Schemat struktury uktadu sterowania z algorytmem LQG z uwzglednieniem

zaktocen zewnetrznych o wartosci roznej od 0.
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Rys. 9. Schemat uktadu sterowania z algorytmem LQG dla D=0, y,=0.

Oznaczenia:
w(t) — szum sterowania (stanu),
V(t) — szum wyjscia (pomiarowy).




Uklad sterowania z algorytmem LQG

Schemat struktury uktadu sterowania z algorytmem LQG z uwzglednieniem
wielkosci zadanej o wartosci roznej od 0.
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Rys. 10. Schemat uktadu sterowania z algorytmem LQG dla D=0, y,#0.
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