Podstawowe typy uktadow sterowania

Sterowanie w

uktadzie otwartym uktadzie zamknietym
(regulacja)
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- znany ,przepis” na sterowanie - Sterowanie jest wypracowywane
- stabilne - stabilne/niestabilne
- niedoktadne - doktadne

Feedforward Control Feedback Control

Process Control



Podstawowe typy uktadow sterowania - przyktad
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* sterowanie logiczne (sekwencyjne)
* PLC - Programmable Logic Controller

Sterowanie logiczne, binarne, ciggte, dyskretne
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Regulator ciggty: Struktura PID i sposob realizacji

PID-IND (INDependent algorithm) PID-ISA (ldeal Standard Algorithm)
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Regulator ciggty
PID-IND (INDependent algorithm)
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. Struktura PID w teori
PID-ISA (ldeal Standard Algorithm)
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PID-kaskadowy (interacting)

PID kaskadowy (interacting):
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PID ISA (non-interacting):
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Uktad regulacji ciggtej PID — wartosci poczgtkowe
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Uktad regulaciji ciggtej PID - znak
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Uktad regulaciji ciagtej PID — przyktady

Jakie znaki w wezle sumacyjnym? Jakie warunki poczatkowe w regulatorze?

T wew TZ ew T Twew T. zew
Je
q: ng R, q:
d 0]
Pl
Ty >
Tvew L Tovers |Tzen
qk Tzew
— -+ q: IR T, gz I q
)




