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Csambál and Slavomı́r Wojnar
5.1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 172
5.2 MPC Methods for Vibration Control . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 173

5.2.1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 173
5.2.2 Hardware . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 174
5.2.3 Quadratic Programming based MPC . . . . . . . . . . . . . 177
5.2.4 Newton-Raphson’s Suboptimal MPC . . . . . . . . . . . . . 183
5.2.5 Multi-Parametric MPC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 194
5.2.6 Conclusion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 198

5.3 AFR Control . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 200
5.3.1 Introduction . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 200
5.3.2 Hardware Description . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 201
5.3.3 AFR Model Design . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 206
5.3.4 Predictive Control . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 216
5.3.5 Results of a Real-Time Application of a Predictive

Control . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 219
5.3.6 Conclusion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 222

References . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 222

6 Laboratory Model of Coupled Tanks . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 229
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Matúš Kopačka
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Institute of Control and Industrial Informatics, Faculty of Electrical
Engineering and Information Technology, Slovak University of Technology
in Bratislava, e-mail: vladimir.zilka@stuba.sk


