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广 东 海 洋 大 学
 
广东海洋大学实验报告
2023年 12月 26 日
《现代控制理论与工程》实验
一、实验名称与类别:
	序号
	实验名称
	学时
	实验类别

	1
	实验一 状态反馈与状态观测器
	2
	综合型

	2
	实验二 系统解耦控制
	2
	综合型

	3
	实验三 最优控制系统的设计
	2
	设计型

	4
	实验四 倒立摆控制系统设计及仿真
	2
	研究型



二、实验要求：
2.1 实验一、实验二、及实验三
按照教材的第1~6章的所有MatLab实例，编写相关代码，并运行通过，最后将代码电子版提交。

2.2 实验四，针对如下的一级倒立摆系统
[image: ]
系统参数如下表
	符号
	名称
	数值

	M
	小车的质量
	0.5kg

	m
	摆杆的质量
	0.2kg

	f
	小车的摩擦力
	0.1N/m/sec

	l
	摆杆转动轴到杆质心的长度
	0.3m

	I
	摆杆惯量
	0.005kgm2



（a） 建立动力学模型，并得到倒立摆的状态方程；
（b） 倒立摆的稳定性分析，包括可控性，可观性判断；
（c） 实现倒立摆的PID控制,在MatLab的Simulink下建模仿真，并给出仿真模型及仿真结果。
2.3 按照实验要求撰写实验报告，主要包括实验过程，实验结果；其中实验四需要给出详细的设计过程。
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