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65Приложение. Создание MPC-контроллера в среде MATLAB

Замкнутый симулятор:

>> dist=ones(1,3); % неизмеряемая траектория возмущения
>> refs=[1 2]; % выход эталонной траектории
>> Tf=100; % общее количество шагов моделирования
>> options=mpcsimopt(mpcobj);
>> options.unmeas=dist;
>> options.model=psim;
>> sim(mpcobj,Tf,refs,options);

На рис. П1 показано поведение сигналов на входе в объект, а на 
рис. П2 — на его выходе.

Как видно из графиков, MPC-контроллер успешно справился с несоот-
ветствием модели и возмущений.
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