Podstawowe typy uktadow sterowania

Sterowanie w

uktadzie otwartym uktadzie zamknietym
(regulacja)

*

> .
»| sterownik PRA

%
> y _,l ‘u ‘0 : |_ Jny
regulator biekt >
1 Qe I
® > ] y -
we * »| obiekt |3
)\ > <

- znany ,przepis” na sterowanie - Sterowanie jest wypracowywane
- stabilne - stabilne/niestabilne
- niedoktadne - doktadne

Feedforward Control Feedback Control

Process Control



Projektowanie UR z regulatorem PID

1. Zatozenia projektowe, wybor uktadu i regulatora
 co jest celem — wybor PV
* jak zrealizowacC — wybor CV, warunki techniczne
« sterowanie czy regulacja
« algorytm regulacji (ciggta, binarna)

2. Dobor nastaw - zapewnienie stabilnosci

3. Ocena jakosci — pomiar wskaznikow jakosci
4. Optymalizacja — szybciej | doktadniej



Podstawowy uktad regulacji
PV =T..,, CV = gq,, regulacja PI
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y — zmienna procesowa (PV — Process Variable)
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e — uchyb regulaciji (control error)

u — zmienna sterujgca (CV — Control Variable) <
z — zaktoécenia




Uktad regulacji — praktyczny i teoretyczny
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Transmitancje uktadu regulacji ciggtej (bez zaktocen)
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Transmitancje uktadu regulaciji ciagtej (z zaktéceniami) ‘%
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Regulator PID: struktura
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Regulator PID
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K, wzmocnienie
T, czas catkowania (cz.zdwojenia)

. nastawy (parametry)
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PID-kaskadowy (interacting)
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Regulator ciggty: Struktura PID

Realizacja PID - mozliwosci
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unction Block Param

PID Controller

(requires Simulink Control Design).

This block implements continuous- and discrete-time PID control algorithms and includes advanced features such as
anti-windup, external reset, and signal tracking. You can tune the PID gains autematically using the Tune...' button

Simulink -> Continous -> PID Controller
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[ Step

Controller: IPID

Bl l Form: IParaEEeE

Time domain:
@ Continuous-time

) Discrete-time

Main | PID Advanced | Data Types | State Attributes

Controller parameters

B Compensator formula

m

Proportional (P): 1
Integral (I): 1
Derivative (D): 0

Filter coefficient (M): 100

Initial conditions

Source: internal

Integrator: 0

Filter: ]

External reset: |none

[7] 1gnore reset when linearizing

[¥] Enable zero-crossing detection
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PID Controller

This block implements continuous- and discrete-time PID control algorithms and includes advanced features such as

anti-windup, external reset, and signal tracking. You can tune the PID gains automatically using the 'Tune..." button
(requires Simulink Control Design).

Transfer Fon Soope

Controller: ’PID v] Form: ’I:iea!

Time domain:
@ Continuous-time

! Discrete-time

Main_| PID Advanced | Data Types | State Attributes

Controller parameters

Proportional (P): 1 =l Compensator formula
Integral (I): 1
Derivative (D}: _ﬁ

) pl1sriip XN
Filter coefficient (N}: 100 f 14N
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Regulator ciagty Pl (zastosowanie e, =0 w symulaciji)

TZ€W

o

3 &
—> T

0=K,, (T, ~ T,
0=q,-K,(T,

wejscia: 17,059 40

TwewO -

Ty =-..

1/T;s

%k
Y e U
> Kp

+

- <

-T

._>Tg
wew e Pl _J > Twew
- dg

J=Kol

J\

wew

TZ€W

0=K,_ (T, ~T,0 )~ Ko (T — o)

wew wew zew

0=gq, -K,(T,~T,.)

wew

I = Twew

L wew

*

zew( > wew( ?

wejscia; I I e=0

*

dg0 =--- TwewO :Twewo
Ty =
. dt HH
bj Ug ﬁ
e @ i

Patrz: 10_RegulatoryProste 1 1



