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پیاده سازی مقاله های زیر
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و
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با نرم افزار MATLAB

برنامه متلب به طور کامل کامنت گذاری شده است
و البته به نکات زیر دقت کنید:
· در خط 4 برنامه به تعریف s به عنوان یک تابع می پردازیم.
· سپس سیستم را به صورت داده شده در مقاله تعریف می کنیم.
· سپس وزن های مربوطه که همان فیلتر طراحی شده است را قرار میدهیم.
· سپس از تابع GUWA برای شکل دهی پلنت استفاده می کنیم.
· [bookmark: _GoBack]و در نهایت توسط تابع hinfsyn محاسبات را انجام می دهیم.



نتایج شبیه سازی:
با اجرای برنامه نمودار های بدست آمده در مقالات بدست می آید:
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Robust MIMO disturbance observer analysis and design with application
to active car steering
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! Department of Mechanical Engineering, Automotive Control and Mechatronics Research Center, Istanbul Technical University,
AIstanbul, Turkey
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SUMMARY

A multi-input-multi-output extension of the well-known two control degrees-of-freedom disturbance observer architecture
that decouples the problem into single-input-single-output disturbance observer loops is presented in this paper. Robust
design based on mapping D-stability and the frequency domain specifications of weighted sensitivity minimization and phase
‘margin bound to a chosen controller parameter space is presented as a part of the proposed approach. The effect of
the choice of disturbance observer O filter on performance is explained with a numerical example. This is followed by the
use of structured singular values in the robustness analysis of disturbance observer controlled systems subject to structured,
real parametric and mixed uncertainty in the plant. A design and simulation study based on a four wheel active car steering
control example is used to illustrate the methods presented in the paper. Copyright © 2009 John Wiley & Sons, Lid.
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Robust control applied to a 4-wheel steering car.

Freja Egebrand
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