
Kaskádní regulace 

 SIMO systémy (více výstupů, jeden vstup) 

 Výrazné zlepšení necitlivosti vůči poruchovým 
veličinám (Disturbance rejection) 

 Menší výsledná časová konstanta 

 Zvětšené frekvenční pásmo řízeného systému 

 Návrh regulátorů postupně 
 Vnitřní smyčka 

 Vnější smyčky  
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Mikrofonní efekt: 



Předmětem ladění vůči mechanickým vlastnostem 
 – zejména rychlostní regulátor a filtry 

Předmětem modelování 
nebo identifikace – mechanická soustava 
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Bodeho diagram hm5 m30st - Porovnani - PP0 / T0, kp=9792.4598, Tau=0.0038268

Frequency  (Hz)

filtr = 1

filtr = K + ref mod



Experimentální identifikace otevřené rychlostní smyčky 

• Do rychlostní smyčky pouštěn identifikační 
signál, například chirp při známém 
nastavení koeficientů regulátoru.  

• Základem pro identifikaci je přenos v 
otevřené smyčce. 

• Pro identikaci lze použít mnoho různých 
metod (ERA – Eigenvalue Realization 
Algorithm, LSCFA - Least Squares Complex 
Frequency Algorithm) 

• Možno použít „System identification 
toolbox“ v Matlabu 



Filtr dolní propusti druhého řádu 



Filtr pásmové zádrže (notch filtr) 


