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ZASTOSOWANIE HYBRYDOWEGO REGULATORA
PREDYKCYJNEGO W STRUKTURZE STEROWANIA
NAPEDEM DWUMASOWYM Z TARCIEM

W artykule przedstawiono zagadnienia g@ine z projektowaniem nieliniowego hybrydowego
regulatora predykcyjnego. W algorytmie sterowariga modelu uktadu naplowego z paiczeniem
sprzystym, w ktérym uwzgldniono nieliniowa charakterystyk tarcia mechanicznego. We wjsie
pracy krétko scharakteryzowano zagadnienisazane z tarciem. W kolejnych rozdziatach przedsta-
wiono model nieliniowego napu elektrycznego. Szczegbtowo omédwiono sposéb bydoadelu
przehczalnego regulatora predykcyjnego. Przeprowadz@auahia symulacyjne uktadu prascggo
w réznych warunkach pracy. Otrzymane wyniki poréwnanakiadem sterowania z regulatorem
MPC wykorzystujcym liniowy model obiektu.

APPLICATION OF THE HYBRID PREDICTIVE CONTROLLER FORHE TWO-MASS
DRIVE SYSTEM WITH FRICTION

In the paper design procedure of hybrid nonlineadjative controller for the two-mass system with
nonlinear friction is presented. In the introduntibe problem of friction is introduced briefly. the
following chapters the model of the drive with fiim is presented. The design of the hybrid
controller is shown in detail. The control struetyrerformance is tested under simulation study. The
obtained results are compared to the results adatafrom control structure with linear MPC
controller.
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