Priklad 1 (Van der Pool).
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Obrazek 1: Alternativni obvod pro Van der Poolovu rovnici

R(S): x1 =x2
Xo = —kx1 — e(x — Bx?)x2 +u
y=x1



Priklad 2 (Inverzni kyvadlo se stejnosmérnym motorem).
Predpokladejme znamy problém inverzniho kyvadla spojeného s DC mo-
torem, jak ukazuje obrazek (viz Zak S. H., Maccarley C. A. (1986). State
- Feedback Control of Non-linear Systems, Int. J. Control 43(5), s. 1497-
1514).
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Obrazek 2: Schéma spojeni DC motoru a inverzniho kyvadla

Parametry modelu:

délka ramene

gravitacni zrychleni

uhel natoc¢eni ramene

hmotnost ramene

fizené napéti na svorkach motoru
proud kotvy motoru

uhlova rychlost ramene

uhlova rychlost rotoru

moment kyvadla T, = 10Ty, = 10k, 1
elektromotoricka sila up = kp W, = 10k,0
Tm moment motoru Ty, = kil

kp, ks  konstanty
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Stavové proménné definujeme x120, x,20, x3=1.



Moment kyvadla popiSeme rovnici:
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napéti na svorkach motoru:
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7 téchto rovnic sestavime stavoveé rovnice:

X1 = X2
Xp = %sinx1+1l(§';TX3

X3 —%IOXZ — %Xg + %u
nebo ponékud kompaktnéji, pokud nadefinujeme konstanty:
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ziskame reprezentaci R (S) systému ve tvaru:

X1 X1 0
X2 = Kisinx; + Kox3y | + 0 u
X3 K3x2 + K4x3 Ks

f('x) g(x)

Dale dodefinujeme vystupni rovnici y = h (x) = x;.

X1 X1 0
X2 = Kisinx; +Koxz |+ O u
X3 K3x> + Kax3 Ks5

Yy = X1



