Uktady ze sprzezeniem zwrotnym: regulacja a korekcja
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Regulacja — sterowanie w uktadzie zamknietym

Bloki w Simulinku
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Transmitancje uktadu regulacji ciggtej (bez zaktocen)
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Transmitancje uktadu regulacji ciggtej (z zaktdceniami)
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Uktad regulacji rzeczywiste i teoretyczne
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Uktad regulacji rzeczywiste i teoretyczne
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Uktad teoretyczny bez zaktdcen 5




Matlab: SISO Design (LTI Object) — proponowane struktury
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F — filtr wejSciowy
C — compensator (regulator)
G — obiekt

r—w.zadana
y — zmienna procesowa
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Regulator ciggty: podstawowe struktury PID

PID-IND PID-ISA
(IND — INDependent algorithm) (ISA — Ideal Standard Algorithm)
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Wihasnosci uktadu zamknietego: 1) stabilnosc¢

N o _E_ 1

-1 1’ Y  RG
G, =—=
Y 1+RG
G(s) = AL;(S)
O(S) G — MO(S)MR(S)
e L M ()M () + L, (5)Ly (s)
M g (s)
G- K : G (Ts +1)*T.s
(Ts +1) © (Ts+1)’Ts+K(K,Ts+1)
1
R=Kp+a TT’s® +2TTs +T(KK, +1)s+ KK Ts+ K =0
Metody analizy: a) Rozwigzanie r.charakterystycznego

b) Kryteria Routha, Hurwitza 9



Wiasnosci uktadu zamknietego: 2) uchyb statyczny (stan ustalony)
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Regulator ciggty P
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym: €, = tlgg e(t) = EEISSE(S) = EESGe(S)Y (s)

* * * . . . Mo (S)
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym e, =0 tylko jesli M(s=0)=0
(catkowanie na obiekcie) 11



Regulator ciggty Pl
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym: € = tlgg e(t) = limSE(S) =1imsG,(s)Y " (s)
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym e, =0 - tym samym Vi = Vo

(jesli tylko stopin licznika < stopnia mianownika)
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Whasnosci uktadu zamknietego
Metody analizy (cz.1)

1) Stabilnosc:
» zapewnic stabilnos¢ (dobor nastaw)

a) zastosowanie gotowych wzoréw (metody Zieglera-Nicholsa i inne)
b) rozwigzanie r.charakterystycznego uktadu zamknietego
c) kryteria Routha, Hurwitza dla r.ch. uktadu zamknietego

* Zzapas stabilnosci (np. na charakterystykach czestotliwosciowych)

2) Jakosc:
» btad statyczny
a) e 70 dla P, ¢ =0 dla PI (obliczanie wartosci koncowej e,)
» btedy dynamiczne (btgd maksymalny, szybkos¢ regulaciji, ...)
« wrazliwos¢ na zmiane nastaw
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Matlab: Simulink — bloki PID
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Wiasnosci:
- ptynne sledzenie wartosci zadanegj
- dobre ttumienie zaktécen
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