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WRAŻLIWOŚĆ, STABILN O ŚĆ  I  WŁASNOŚCI NADĄŻNE 
ALGORYTMU IF P  REGULAC3I DYSKRETNE3

S t r e s z c z e n ie . W p ra c y  omówiono podstawowe w ła s n o ś c i  a lg o ry tm u  re­
g u ł a c j l d y e k r e t n e j  , k tó re g o  budów« o p ie r a  a l f  na im p u lsow e j f u n k c j i  
p r z e j ś c i a  o b ie k tu .  Wykazano m ałę w ra ż liw o ś ć  u k ład u  r e g u l a c j i  z t y «  
a lgorytm em  na zm ianę p aram etrów  o b ie k tu .  Z an a liz o w an o  s t a b i ln o ś ć  u- 
k ład u  1 w ykazano , że J e s t  to  u k ła d  e s te ty c z n y  1 rz ę d u .

1. W STąp

W a r t y k u le  [3]  wyprowadzono 1 omówiono podstawowe ce ch y  a lg o ry tm u  r e ­
g u la c ji,  k tó re g o  budowa o p ie r a  e l ę  na d y s k r e tn e j ,  Im p u lso w e j f u n k c j i  
P n e jś c ia  (a lg o ry tm  I F P ) .  N in i e j s z y  a r t y k u ł  J e s t  k o n ty n u a c ję  w ym ien ionego  
1 »a na c e lu  p rz e d s ta w ie n ie  ez e reg u  p o z o s ta ły c h  w ła s n o ś c i  a lg o ry tm u .

Z o s ta n ie  ro z p a t rz o n y  u k ła d  jed no w ym ia ro w e j , d y s k re tn e j  r e g u l a c j i  e ta -  
łoaarto śe iow ej , z o b iek tem  l in io w y m , a s y m p to ty c z n ie  s ta b iln y m  1 m ln im al-  
wo-fazowym, z z a k łó c e n ia m i w p o s t a c i  skoku Jed n o stk o w e g o  sprowadzonym i na 
Ryjścle o b ie k tu .  O b ie k t  J e s t  o p is a n y  za pomocę sumy s p lo to w e j :

O O

y ( l )  - 2  i j U ( i - J - k ) ,  ( i )
J - °

gdzie: y ( i ) - w y j ś c ie  o b ie k tu ,  g  ̂ - p a re m e try  f u n k c j i  w a g i o b ie k tu ,  u ( . ) -  
ita row an ie , k - d y s k re tn y  c z a s  o p ó ź n ie n ia .  Rów nen le modelu p o w s ta je  p rz ez  
ob c ięc ie " f u n k c j i  w ag i w c h w i l i  n :

n

y ( l )  - 2  S j U ( i - J - k ) ,  (2 )
J- 0

gdzla: y ( i ) - w y j ś c ie  m odelu , gQ .B 1 . .  — .9 n - z id e n ty f ik o w a n e  p a ra m e try
funk c j l  w a g i;  go J e a t  p le rw azym  param etrem  różnym od ze ra ,b o w ie m  d y s k r e t ­
ny czas o p ó ź n ie n ia  k z o s t a ł  e x p l i c i t e  u w zg lęd n io n y  w rów nan iu  m odelu.

° l e  ta k ie g o  u k ła d u  p rz y  p r z y ję c iu  w ym agania na t r a j e k t o r i ę  uchybu r e ­
gulacji :



184 Z . Ogonowski

e ( j  ) = c ę e ( j - l ) 1 ,1+ 1 , (3)

g d z ie :
U |  < 1 (4)

o ra z  1-1 - c h w ila  b ie ż ą c a ,  w jjs] wyprowadzono a lg o ry tm  IF P  w p o s t a c i :

u ( i )  = ęL. 2  9j [( l-cf)u(i- j-k-l)  + c ju(i-J-1) -  u(i-J )J

J - l

+ gQ | ( l- o ? ) u ( i- k - l )  + c $ u ( l- l ) |  + ( l- c $ )e ( i- l ) j - . (5)

g d z ie  e ( . )  - w a r to ś ć  uchybu r e g u l a c j i .
P o n iż e j  omówiono w ra ż liw o ś ć  u k ład u  z a lgo rytm em  IF P  na zm ianę parase- 

tró w  o b ie k tu ,  s t a b i ln o ś ć  ( t w ie r d z e n ie  fo rm u łu ją c e  w arunek w ystarczający 
s t a b i l n o ś c i )  i  w ła s n o ś c i  nadążne .

2 .  WRAŻLIWOŚĆ UKŁADU NA ZMIANĘ PARAMETR&Y OBIEKTU

W ra ż liw o ś ć  u k ła d u  na zm ianę param etrów  o b ie k tu  można badać obserwując
w p ływ  zm ian w yró żn io n eg o  p a ram etru  o b ie k tu  na w a r to ś ć  o k re ś lo n e g o  wskaź­

n ik a  j a k o ś c i  r e g u l a c j i  ( r y s .  l ) .  Zależ­
n ość tę  d ob rze  J e s t  porów nać z podobny­
mi z a le ż n o ś c ia m i d la  d y s k re tn y c h  algo­
rytm ów P ,  P I  1 P IO ,  k tó r e  są stosunków 

■mało w r a ż l iw e ,  w n in i e j s z e j  p ra cy  Jako 
badany w sk a ź n ik  j a k o ś c i  p r z y ję to  sua? 
kw adratów  uchybu r e g u l a c j i  d la  100 okre­
sów im p u ls o w a n ia :

99

a - 2  e 2 ( j >  ( 6 !

J- o

P a ra m e try  a lg o ry tm ó w  P ,  P I  o raz  PIO zo» 
s t a ł y  dobrane t a k ,  aby zminimalizować 
( 6 ) .  Rysunek  2 p rz e d s ts w ia  zależności 

0 ( p ) ,  g d z ie  p J e s t  z m ie n ia ją c ym  s i ę  param etrem  d la  k i lk u  wybranych o- 
b ie k tó w . We w s z y s tk ic h  p rezen to w an ych  p rz yp ad k ach  p r z y j ę t o :  n » 3 0 ,of’ 1 
o k re s  Im p u lso w an ia  - 1 . Z  rysu n k u  2 w y n ik a ,  że a lg o ry tm  IF P  Je s t  co 
n a jm n ie j ró w n ie  mało w ra ż liw y  na zm ianę p a ram etrów  o b ie k tu  co dyskretne 
a lg o ry tm y  P ,  P I  o ra z  P IO .  W n ie k tó r y c h  p rz yp ad k ach  w id ać  w yraźną  w y ż s z o ś ć

wartość wskaźnika 
jakości

wartość zmieniającego sie 
parametru

R y s . 1. W pływ  zm ian p a ram etru  
o b ie k tu  na w a rto ś ć  w skaźn ika  

J  a k o ś c i
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/+ s r

OBIEKT:

K V = i r k

IFP
PIO
PI
P

R y s . 2 . Z a le ż n o ś ć  C J(p ) d la  w yb ranych  o b ie k tó w
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a lg o ry tm u  I F P .  M in im a ln a  w a r to ś ć  w sk aź n ik a  0 d la  a lg o ry tm u  1FP j e s t  mniej­
sza  n iż  d la  a lg o ry tm ó w  P ,  P I ,  P ID .  W yn ika  to  z fa k tu  p r z y j ę c i a  c f * 0 i 
" w y s t a r c z a ją c o "  dużego n (p o r .  [ 3]  p k t .  4 ) .  Z a c h o d z i p y ta n ie  ja k  n i  of 

k s z t a ł t u j ę  w ra ż liw o ś ć  u k ła d u . Odpowiedź z a w ie r a ję  r y s .  3 1 4 .

R y s . 3. P r z y k ła d  i l u s t r u j ę c y  w p ływ  n na w ra ż liw o ś ć  u k ład u

R y s .  4 . P r z y k ła d  i l u s t r u j ę c y  w p ływ  op na w ra ż liw o ś ć  u k ład u

Z rysu n k u  3 w y n ik a , że d la  n » 25 i  n - 50 ró ż n ic a  w p rz eb ie g u  3(k) 
j e s t  bardzo  m a ła . S tę d  w n io s e k , -że z w ię k s z a n ie  d o k ła d n o ś c i modelu przez 
p r z y j ę c ie  w yższe j w a r t o ś c i  n n is  p o le p sz a  w r a ż l iw o ś c i  u k ład u .Zm n ie jsz en ie  
n pow oduje w yraźne  p o g o rs z e n ie  w r a ż l iw o ś c i  (ró w n ie ż  J a k o ś c i  r e g u l a c j i  re­
p rez en to w a n e j p rz e z  w a rto ś ć  3 ( k ) ) .  D la  badanego p rz y k ła d u  w ysta rcza jące  
J e e t  w ię c  p r z y j ę c ie  n - 30.

P r z y j ę c i e  cę < O p o g a rsza  p r z e b ie g i  uchybu r e g u l a c j i ,  bowiem wprowa­
dza o s c y la c j e .  Z  rysu n k u  4a w y n ik a , że ró w n ie ż  w ra ż liw o ś ć  u k ła d u  je s t  * 
tym p rzypadku  w ię k s z a . Rysunek  4b i l u s t r u j e  w ra ż liw o ś ć  u k ła d u  d la  ci > 0. 
P r z y  rosnęcym  oę , kosztem  pewnego p o g o rs z e n ia  J a k o ś c i  r e g u l a c j i  (zwlęk*
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s ie n ie  w a r t o ś c i  0 (K )  d la  K « 1 - " n a j le p s z e j "  w a r t o ś c i  zm ien ian eg o  p a ra ­
m etru) u z y s k u je  s ię  znaczn e  p o le p s z e n ie  w r a ż l iw o ś c i :  p a ram etr K (wzmoc­
n ie n ie  o b ie k tu )  może s i ę  i s t o t n i e  z w ię k sz y ć  n ie  p o g a rs z a ję c  J a k o ś c i  re g u ­
l a c j i .  O est to  pozytyw na cecha  a lg o ry tm u  I F P ,  z r e g u ły  bowiem z w ię k s z e n ie  
wzm ocnienia o b ie k tu  może d oprow adz ić  do d e s t a b i l i z a c j i  u k ła d u .

K s z t a ł t  z a le ż n o ś c i  0 ( k )  z  r y s .  4 można w y ja ś n ić  p rz e p ro w a d z a ję c  a n a l i ­
zę s t a b i l n o ś c i  u k ła d u .

J .  ANALIZA ST A B ILN O ŚC I UKŁADU

0 s t a b i l n o ś c i  u k ład u  d e cy d u ję  p ie r w ia s t k i  ró w nan ia , c h a ra k te ry s ty c z n e g o

1 + K0 (z - 1 )K r ( z " 1 ) - 0 , (7 )

gdzie: KQ(z - 1 ) - t r a n e m ita n c ja  o b ie k tu ,  K r (z  * )  - t r a n s m ita n c ja  r e g u la to ­
ra'. Na p o d s ta w ie  ( l )  o trz y m u je  s i ę :

( 8 )
J- 0

Natom iast p r z e k s z t a łc a ję c  ( 5 ) :

Kr (z _ 1 ) - (l- o C )z "1 ( 9 )

[ ( l - c ę ) z  k  1  + o C z  1  -  l j  2  9 j z

J- 0

Po d s taw ia ję c  ( 8 )  1 (9 )  do (7 )  o trz y m u je  s i ę :

O©

1=0 - o ( 10 )

J- 0

Dl* u p ro sz cz e n ia  p rz y jm u je  s i ę  n e s tę p u ję c e  z a ło ż e n ia :  

Założeni« 1

Po m in ię te  w ró w n an iu  modelu ( 2 )  p a ra m e try  f u n k c j i■y f u n k c j i  w ag i sę równe z e ro :
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Z a ło ż e n ie  2

B łę d  i d e n t y f i k a c j i  p aram etrów  f u n k c j i  w ag i u w zg lęd n io n ych  w równaniu 
m odelu (2 )  J e s t  Jed nako w y  i  re p rez e n to w a n y  p rz ez  l i c z b ę  4 :

9 j  "  d 1 » J  '  0 , 1 . • . n

Z a ło ż e n ie  2 J e s t  zaw sze s p e łn io n e ,  J e ś l i  o b ie k t  i  model będę s i ę  róż­
n ić  w a r to ś c ię  w zm o cn ien ia . Z a ło ż e n ie  1 n ie  J e s t  z b y t s i l n e , J e ś l i  s i ę  weź­
mie pod uwagę f a k t ,  że n i  o k re s  im p u lso w an ie  można tak  d o b ra ć , aby ĝ  
d la  J  > n b y ło  d o s ta te c z n ie  m ałe (z a ło ż o n o  a sym p to tyczn ą  s t a b i ln o ś ć  o- 
b ie k t u ) .

Wobec pow yższych  z a ło ż e ń  ró w n a n ie  (1 0 ) p rz y jm ie  p o s ta ć :  

n
2  9 j z _ '* [ ( l - ^ ( l - i ) z -k_1 ♦ o iż-1 - i ]  - O ( l l )
J-o

Z g od n ie  z z a ło ż e n ia m i 1 i  2 o ra z  z a ło ż e n ie m , że o b ie k t  J e s t  m inim alnofa- 
zow y, ró w n a n ie :

n

2  g jz “ -1 - O (12)
J- 0

p o s iad a  s t a b i l n e  p ie r w ia s t k i  (p ie r w ia s t e k  z 1 J e s t  s t a b i l n y .  J e ż e l i  znaj­
d u je  s i ę  na z ew n ę trz  k o ła  Je d n o s tk o w e g o ).  O s t a b i l n o ś c i  u k ład u  decyduj?
wobec teg o  p ie r w ia s t k i  ró w n a n ia :

(l-c£ ) ( l-tfOz k 1 +ogz 1 - 1 « o ( u )

O la  k»0 o trz y m u je  s i ę :

o <  Ą

d la  k » l :

i > 0  i  j- < | = |  i  i < - ^

d la  k-2

£ > 0  i  3 ( l - c ę ) ( l - i )  -  oę » 3  > O i  3 ( l -o r i i T+ 4 of  >  O i

2 - (l- c < )jv > 0  i  [sC l-o fK l-^O -cf+ s] f e ( l- c ę ) i+ 4 c j l- ( l- o i ) i [2 - ( l- e f ) i ' ]>0
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Rys. 5. O b szary  s t a b i l n o ś c i  u k ład u  d la  różnych  w a r to ś c i  d y s k re tn e g o  czasu
o p ó ź n ie n ia

W każdym z pow yższych p rz yk ła d ó w  n a le ż y  u w zg lęd n ić  w arunek ( 4 ) .  S tę d  po­
w sta ję  o b s z a ry  s t a b i l n o ś c i  Ja k  na r y s .  5.

W b ad an ia ch  s y m u la c y jn y c h , k tó r e  p o s łu ż y ły  m . in .  do w yz n acze n ia  z a le ż ­
ności pokazanych  na r y s ,  4 o b ie k t  b y ł  zdyskre tyzow anym  o b iek tem  c lę g ły m z  
sks trap o la to rem  zerow ego rz ę d u , s tę d  d y s k re tn y  czas  o p ó ź n ie n ia  d la  o b ie k ­
tu z r y s .  4 b y ł  równy 1 . Po ró w n u ję c  r y s .  4 z r y s .  5b ła tw o  w y ja ś n ić  
k sz ta łt z a le ż n o ś c i  D ( k ) .  D la  of 0 ( r y s .  4 a ) z a k re s  zm ian w zm ocn ien ia  K 
(zalany te  r e p r e z e n tu je  w a r to ś ć  p a ram etru  $") b y ł  n i e w ie l k i ,  e tę d  p rz y  ma­
leniu o t ram iona k rz yw e j o ( k )  z b l i ż a j ę  s i ę  do s i e b i e .  D la  cę > 0 ( r y s .  4 b ) 
zakres zm ian w zm ocn ien ia  r o ś n ie ,  s tę d  p o le p sz a  s i ę  w ra ż liw o ś ć  u k ła d u .

Z r y s .  5 w y n ik a , że p rz y  w z ro ś c ie  d y sk re tn e g o  czasu  o p ó ź n ie n ia  k ob­
szar s t a b i l n o ś c i  zawęża s i ę .  Można i n t u i c y j n i e  p rz y p u s z c z a ć , że J e ś l i  i  
i  będę w o b sz a rz e  A ( r y s .  5 c ) ,  to  u k ła d  p o z o s ta n ie  s t a b i l n y  n ie z a le ż n ie  
od w a r to ś c i k . W ła sn o ś ć  t ę  u jm u je  n a s tę p u ję c e  tw ie r d z e n ie .

twierdzenie

O e ś li o b ie k t  J e s t  l i n io w y ,  a s y m p to ty c z n ie  s t a b i l n y  i  m in lm a ln o fa z o w y , 
Je ś l i  s p e łn io n e  sę z a ło ż e n ia  1 1 2  o ra z  O < oi < 1 i  O < 1  < 2 to  u k ła d  
z algorytmem r e g u l a c j i  (5) J e s t  s t a b i l n y .

Powód

Z p o p rzed n ich  rozw ażań  w y n ik a , że  tw ie rd z e n ie  J e s t  s p e łn io n e  , J e ś l i  rów ­
nanie ( 1 3 ) ma s t a b i l n e  p ie r w i a s t k i .  Dowód można p rz ep ro w a d z ić  n ie  w p ro s t :

Niech i s t n i e j e  n ie s t a b i ln y  p ie r w ia s te k  ( 1 3 ) :

(1 5 )
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Po n iew aż  z a c h o d z i:

w ię c  s t ę d :

( l - c ę) ( l- t f ) Z p k“ 1 +CCZ"1 - 1 - O.

1 ^  - ( l - * > (16)

W y s ta rc z y  o b e c n ie  w yk a z a ć , że 1/oę < 1 , bo to  z ap rz e cz a  z a ło ż e n iu ,  ie 

0  < o ę  <  1 .  O e ś l l  z a c h o d z i:  f '

1 -  l i - i i :
^ § 3 —  < 1 .

to  ró w n ie ż :

z " 1 - 1 
- ^ 1   > 0

"  - i
(17)

-1 l.Nie-F a k t ,  że  (1 7 ) J e s t  s p e łn io n e  t łu n a c z y  r y s .  6 . Na r y s .  6 A ■ z^ 
rów ność (1 7 ) b ę d z ie  s p e łn io n a  t y lk o  w te d y , gdy z w ro ty  w ek to rów  A oraz 3 
(B  * ( l- ^ )Z p  x - 1 ) będę zgodne ( k i e r u n k i  muszę być id e n ty c z n e ,  bowie* 
lew a s t ro n a  (1 7 )  J e s t  l i c z b ę  r z e c z y w ls t ę  Ja k o  że 1/oę J e s t  l i c z b ę  rze-
c z y w is t ę ) .  Aby k ie r u n k i  A i  B b y ły  zgodne, w a r to ś ć  ( l - $ z -k-1 s i sie



»raż liw ość, s t a b i ln o ś ć  i  w ła s n o ś c i  nadężne. 191

znaleźć na p r o s t e j  b ( t a k ,  by po o d ję c iu  od ( l - i ) z pk 1 w a r t o ś c i  1 w y n ik , 
tzn. 8, z n a la z ł  s i ę  na p r o s t e j  a ) .  Aby z w ro ty  A i  B b y ły  p rz e c iw n o  
| (l- i)z pk m usi być w ię k s z y  od 1 ( r y a .  6 , p u n k ty  B j ,  D est to
Jednakże n ie m o ż liw e  wobec p o cz yn io n ych  z a ło ż e ń . A n a lo g ic z n e  rozum ow anie 
aożna p rz e p ro w a d z ić , gdy z 1 z n a jd u je  s i ę  w p o z o s ta ły c h  ć w ia r t k a c h  p ła -

- 1  ^  r \itczyzny z . Wobec powyższego (1 7 ;  z a c h o d z i,  co kończy dowód.
Powyższe tw ie r d z e n ie  może być p o tra k to w a n e  Ja k o  fo rm u łu ję c e  w arunek wy- 

ita rcza jęcy  s t a b i l n o ś c i  u k ła d u . N a le ż y  p o d k r e ś l ić ,  że s fo rm u ło w a n ie  tego  
«arunku n ie  wymaga z n a jo m o śc i sz cz e g ó ln y c h  in f o r m a c j i  o o b ie k c ie  t a k i c h .  
Jak np. : r z ę d ,  t r a n s m ita n c ja  i t p .  Z tw ie rd z e n ia  w yn ik a  Je d n o c z e ś n ie  ja k  
dalece mogę s ię  z m ie n ia ć  p a ra m e try  o b ie k tu ,  aby u k ła d  p o z o s ta ł  s t a b i l n y  
(dotyczy to  w s z c z e g ó ln o ś c i  w z m o cn ie n ia ).

I. WŁASNOŚCI NAOCZNE UKŁADU

Tran sm itan c j a nadęźna u k ła d u  r e g u l a c j i  dana j e s t  p rz e z :

,  - 1 . K r (z - 1 )K o (z - 1 )

"  1 + K r (z - 1 )K 0 (z - 1 )

•etawiajęc (8 )  1 (9 )  do (1 8 )  o trz y m u je  s i ę :

(l-oę)z'k_1 2 9 j z_;1 

 1=2  --------

[ci-oę)z“k-1 ♦ oęz-1 - l] i g , i ‘ j -  (l-cę)z"k_12

j - 0 J  (1 9 )

Poniew aż

l im  G (z  * )  « 1 .
Z-*oo

ł l ?C uchyb u s t a lo n y  d la  wym uszen ia skokowego J e s t  równy O, co w sk a z u je  że 
“kltd z a lgo rytm em  IF P  J e s t  układem  r e g u l a c j i  e s t e t y c z n e j .  P o n iż e j  z o s ta-  

wykazane, że  j e s t  to  a s te ty z m  1 rz ę d u .
PrzY jm u jęc  z a ło ż e n ia  1 i  2 o trz y m u je  s i ę :

G ^ z-1 ) .  -

G ( - i i  _____________d - c d f c '1* " 1G \Z ) a * i
1 - o ę z  - ( l - o ę ) ( l - i ) z

(2 0 )
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I l e  w yn o s i uchyb  w s t a n ie  u s ta lo n y m , gdy w ym uszen ie J e s t  sygnałem  narsstj- 
Jęcym  l in io w o ?

Pon iew aż  t r a n s m ita n c ja  u chybow a:

Gu (z _ 1 ) - 1 - Gn (z _ 1 ) ,  (21)

to  w y k o rz y s tu ją c  (2 0 ) o trz y m u je  s i ę :

k+1 , k
(22)

Uchyb  u s t a lo n y  d la  wym uszenia w p o s t a c i  s y g n a łu  n a r a s ta ję c e g o  l in io w o :

l im  ^  G ( z )  ---------.  l im   r T -̂ y  ~ ^ Z k ~ 1 * ° f ----- -
u st z - » l  z u ( z - 1 )2 Z - > 1  ( 2- l ) [ z k+1 - o ę z k - ( l - o f K l- J ) ]

( l - « ) k ł l
' l l - c d * (23)

Uchyb u s ta lo n y  J e s t  w tym wypadku tym w ię k s z y ,  im w ię k sz e  j e s t  opóźnie­
n ie  w o b ie k c ie .  Można go z m n ie js z y ć  p rz ez  z w ię k s z e n ie  w zm ocn ien ia  w ukł»- 
d z ie ,  a l e  to  może z k o le i  d oprow adz ić  do d e s t a b i l i z a c j i .

Ła tw o  zau w ażyć , że d la  wymuszeń w yższych  rzędów uchyb  u s ta lo n y  jelt 
n ie o g ra n ic z o n y .  Omawiany u k ła d  J e s t  w ię c  układem  a s ta ty c z n y m  1 rzędu.

5 . W A G I KOLCOWE

V/ a r t y k u le  omówiono podstawowe w ła s n o ś c i  a lg o ry tm u  r e g u l a c j i  dyskret­
n e j , k tó re g o  budowa o p ie r a  s i ę  na f u n k c j i  w ag i o b ie k tu .  U k ład  r e g u la c j i  i 
tym a lg o ry tm em . Ja k  ookazano . J e s t  mało w ra ż liw y  na zm ianę parametrów o- 
b ie k tu .  S fo rm u łow ano  i  udowodniono tw ie r d z e n ie  p o d a ję c e  warunek wystar­
c z a ją c y  s t a b i l n o ś c i  u k ła d u . W ykazano , że  J e s t  to  a s t a t y c z n y  u k ła d  regula­
c j i  z rzędem a s ta tyz m u  1.

P ro b lem y r e g u l a c j i  p rz y  w y k o rz y s ta n iu  f u n k c j i  w ag i o b ie k tu  sę do tej 
p o ry  mało zbad ane . W sz e reg u  p ra ca c h  a u to rz y  z r e g u ły  o g r a n ic z a ją  s ię  *  
problem ów i d e n t y f i k a c j i  p aram etrów  f u n k c j i  w a g i.  A u to ra  n in ie js z e g o  arty­
k u łu  in s p i r o w a ły  w s z c z e g ó ln o ś c i  p ra ce  [ l ]  i  [ 2}  .
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MyBCTBHTEJIbHOCTb, yC TO iW iüsOCTb H CJIEASUWE CBO/iCTBA 

AMCKPETHOrO AJITOPrtTMA yilPAEJIEHHh H *n

P  e 3 B M e

B c ia T b e  npeACxaBJieHti rjiaBHHe csoftCTBa AHCKpeiHoro a jtro p m u a  ynpaBjieHHH 
H iil, AjiropHTM H in  HCnoAb3yeT HMnyjibCHyio nepexoAHyio tyHKumci ^HKeüHux AHCxpex- 
HHX CHCieM . PaCCMalpHBaBXCH X0J1BK0 CKCXeMhl, KOXOpHe HMeBI OAHH BXOA H OAHH 
bhxoa. IIoKa3b[BaBXCH xarase pe3y^bxaxH Kaca»mnecs; H yBCXBH iejibHociH  h yc io iiM H - 
aociH xaKHX cacxeM h onncuBa io ic«  cjieAanxe CBoîtcxBa.

ROBUSTNESS, S T A B IL IT Y  ANO TRACKING PR O PER T IES  
OF O ISCRETE CONTROL ALGORITHM IF P

S u m m a r y

The e s s e n t i a l  p r o p e r t i e s  o f  c o n t r o l  a lg o r i th m  IF P  a re  d e s c r ib e d .  T h is  
»lgorithm  b a ses  upon th e  im p u ls e  re sp o n se  r e p r e s e n t a t io n  o f  l i n e a r  d i s c r e ­
te system s. O n ly  s i n g le  in p u t  - s in g le  o u tp u t c a s e  i s  d is c u s s e d .  The r e ­
sults p e r t a in in g  to  th e  ro b u s tn e s s  and th e  s t a b i l i t y  in  such  system s a re  
derived a s  w e l l  a s  t r a c k in g  p r o p e r t i e s  a r e  c o n s id e re d .


