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EXPERIMENTAL SYNTHESIS OF ADAPTIVE CONTROL SYSTEMS OF  

VIBRATION ACTIVE COMPENSATION WITH THE USE OF PID-CONTROLLER 

 

O. Barabash, Professor, Doctor of Engineering Science, G. Pekurovsky, Post-graduate, 

National Aviation University, Kyiv 
 

Abstract. In the article the authors describe the sequence of experimental synthesis stages of a digital 
adaptive control system of active vibration compensation. The methods of identifying the object of 
control have been proposed to allow the control system operation in a linear range. 
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  ,     

      

    -

,     -

  ,    

  . -

      -

  ’є   є   

     

.   є  -

   ’є  

,  є   -

  . 
 

  
 

      

 ,     . 

  є [1, 2], 

     

   .  

     [3, 4, 

5],    є    

 .  



Ве ник ХНАДУ, вып. 59, 2012     
 

 

169

    
 

  є  -
  ’є    -

    -
     

   -   
  Matlab  Simulink. 

 
   

     

    
-  

 
      

     ’є  
 ( . 1). 

 
 

 
 
 
 
 
 
  

. 1.     
,     

’є  : 1 – ; 2 – 
’є  ; 3 –  ’є  -

; Y –   ;  
 –    

 
     

- -  
( )  ( . 2).  
 

 

 
 
 

 

 
 
 
 

 

. 2.   - : 
1 –  ; 2 –  

; 3 –  ; e(t) – 
 ; y(t) –   

 
-  –     

’ ,  є    -
    -

 . -  є -
 ,  є   , 

   є   -
,  −   , 
 −   . 

    

dt

deКdtteКteKty

t  
0

)()()( .       (1) 

 -  є -
   -

 ’є  . ’є   
є   . -

      
  Simulink ( . 3),  

  -   
   Humusoft AD622 -

     
,      

  ’є  .  
’є   є  є -

 .  
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

. 3.  : 1 – -
 ; 2 – ; 3 – -

  ; 4 – -
  ; 5 – ; 6 – 

- ; 7 – ; 8 –  
 ; u1(t) – ;  

u2(t) –  ; u3(t)-   
 

 
 ’є    

  .   -

   -

   ,  -

 F .   -

   ,     

 ,   − -

,      ,  

    . 
 

    ’є  -

      -

  ( . 1). ,  ’є  

   ,  -

       

.     

 ’є    60  -

є   ,   є  40   

250 .      -

 .   

 − 197×182 . 

21

3

XY 

1

2

3

+

e(t) y(t)

Fк 

Fзб 

u1(t)

u3(t) 

u2(t) 

8

1

2

4

3

 

5 

 

6 

 

7 



            Ве ник ХНАДУ, вып. 59, 2012 
 

 

170 

 1.     
 

 
, 

 
98×263 98×88 227×248,5 

 
,  

64,6 66,6 63,8

77,3 75,3 72,2

101,9 99,2 100,7

112,8 115,4 110,6

146,4 146,5 146,9

165,8 160,1 165,4

 
  є   

 : 65 , 75 , 101 , 113 , 
147 , 164 . 
 

   ’є  -
      

    
88×100      -

 170×248 . 

  є   

       

 . -

   є    

,       

    -

  є  –    ,  

 ,   -

, є  .  

   є  -

    40 – 250   

      -

,   .   

    -

    . 

 

  є     

 Simulink ( . 4). 
 

 

 
 

. 4.  Simulink IDpath_Stat_Auto2.mdl 

 

   .  

  є    

   ,     

  . 

 є  ,    

,     

  8 ,     

      

.   -

     є  



Ве ник ХНАДУ, вып. 59, 2012     
 

 

171

   ,    -

є    .   

     Matlab 

’   IO,    

 ,  ’   -

   . 

     

  ,    

   ,    -

.      -

     -

 ,   

     . 

     -

 ,     

.    -

  ,   

    -

. 

 

   є  -

     

 ,  є   -

  .  . 5. -

     

      

є     -

.    є є  

    , -

  , є  , 

      

Δt = 30 .    є 
 .   є -

   ’є  -

 (  ’є  ),   -

  - . 

      -

:  (  є)  -

 (  є). 
 

 
 

. 5. є     

  ’є   

 . 6    

  ’є  ,   

. 7 –    

     

   . 

    

      

 ,   є   

   Matlab.  

    -

    System 

Identification Toolbox,     

     

  .  -

   OE: [nb nf nk]  -

 4 4 1. 

  

 
 

. 6.   ’є   

   

 

 
 

. 7.   ’є   

   

 

    -

     -

.  . 7   

Simulink PID_final.mdl. 
 



            Ве ник ХНАДУ, вып. 59, 2012 
 

 

172 

 
 

. 7.  PID_final.mdl 

 
   є     , 

     

 .     

 –  Smooth Sine Generator1.  

є    

  ,    

    Ampl.1, Phase,deg1 

 Freq, Hz1,    , -

, ,     -

.     

є      

 Humusoft AD622     

     є 
    . 

 

 є    

  є   -

     Humusoft 

AD622.     -

    Discrete PID Controller, 

 є  - . 

 

 є      

   Discrete PID Controller -

   , -

    

(  Tune).  Discrete PID Controller 

є   є . 

  
 

K = -0,160458028047613; 

K  = -0,320916056095227; 

K  = 0; 
 

 ,     

є ,  Discrete PID Controller -

є   ,  є   

       

Humusoft AD622    -

 . 

 

    -

,     

    є   

.   

 

 

 

    -

    

’є  ,  є  -

 ,     

.    -

    -



Ве ник ХНАДУ, вып. 59, 2012     
 

 

173

  ,  є -

 .  -

     -

  є   -

. 

 

 

 

1. Colin H. Hansen. Understanding Active 

Noise Cancellation / H. Colin // Spon Press, 

2001. – 173 p. 

2. Vance J. VanDoren. Techniques for 

Adaptive Control / J. VanDoren Vance // 

Butterworth Heinemann, 2003, 289 p. 

3.  . .  -

-     -

  / . . . –  .: 

, 2004. – 226 . 

4.  . .   -

:   / . . -

, . . , . .  /  

є  . . . – -

: -   

 «  », 2002. – 520 . 

5.  . .   -

   -

     

 / . . , . . -

 //  – 2011: .  

. – .: , 2011. – . 39 – 45. 

 

: . , , , . . ., 

. 

 

    12   

2012 . 

 

 

 

 


