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EXPERIMENTÁLNÍ IDENTIFIKACE ELEKTROHYDRAULICKÉHO
SERVOPOHONU
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VŠB-TU Ostrava

1. Úvod
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Identifikovaný systém byl popsán diskrétním modelem ve tvaru ARMAX, k jeho
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Obr. 1 Schéma ARMAX modelu soustavy.
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3. Realizace identifikace v programu MATLAB
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