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KAWALAN KADAR REWANG DAN GELINCIR SISI MENGGUNAKAN

PENDEKATAN PENGAWAL H-INFINITY-PID KETIKA PEMANDUAN

PENUKARAN LORONG AUTOMATIK

ABSTRAK

Pengawal PID klasik digunakan dengan meluas dalam aplikasi sistem kawalan in-

dustri. Walaupun struktur sistem pengawal PID senang difahami dan ringkas, didapati

bahawa untuk melaras parameter dan kadar pengawalnya adalah sukar, terutama bagi

sistem kawalan kenderaan yang terbukti lebih kompleks dan memakan masa. Kajian

ini bertujuan untuk mencadangkan algoritma pelarasan PID yang mudah dan menye-

lidik potensi penggunaan sintesis H∞ dalam mengoptimumkan kadar pengawalan PID

semasa pemanduan penukaran lorong automatik menggunakan anggaran sudut stereng

model pemandu pada kelajuan tetap 80 km/ j. Dua algoritma pelarasan telah dica-

dangkan; Pertama, menggunakan nilai KpKi dari sempadan lokus yang stabil bersama

kaedah pelarasan Ziegler-Nichols (Z-N); Kedua, versi lanjutan dari algoritma pertama

menggunakan kaedah hibrid H∞ dan Chein. Dengan menggunakan model kendera-

an sisi satu-masukan-dua-keluaran (SITO) kawalan-stereng-hadapan (FWS), kadar re-

wang, ψ̇ dan gelinciran sisi, β , kedua-duanya dikawal menggunakan dua konfigurasi

PID; Satu-PID dan Dua-PID. Perbandingan prestasi dilakukan antara PID yang dila-

raskan secara automatik menggunakan MATLAB dan PID yang dilaraskan menggu-

nakan kaedah yang dicadangkan. Pengawal H∞PID menunjukkan prestasi yang lebih

baik berbanding PID-MATLAB, terutamanya bagi konfigurasi Satu-PID yang meng-

hasilkan hanya 1.71 % ralat pada nilai akhir anjakan sisi. Ia mengurangkan kira-kira

0.58% ralat oleh pengawal Satu-PID tanpa sintesis H∞. Namun, untuk konfigurasi

Dua-PID, ia hanya menghasilkan 55% keluaran jejak rujukan. Kesimpulannya, pe-
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Menhour, L., Koenig, D., & DâĂŹAndréa-Novel, B. (2015). Simple discrete-time
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