
Jednoobwodowy układ regulacji – algorytm regulacji
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y – zmienna procesowa (PV – Process Variable)
y* – wartość zadana (SP – Set-Point)
e – uchyb regulacji (control error)
u – zmienna sterująca (CV – Control Variable)
R – algorytm regulacji:

ciągły – PI, P, PID
PI – najprostszy zapewniający zerowy uchyb regulacji
P – niezerowy uchyb regulacji

przekaźnikowy (binarny) – dwupołożeniowy, trójpołożeniowy
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Własności układów regulacji a algorytm regulacji



RG
G

Y
E

e 


1
1

*

u
-y* y

+ Re G

RG
RGG

Y
Y

z 


1*

Regulacja ciągła – transmitancje i uchyb ustalony
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t.układu zamkniętego

t.uchybowa

Patrz: 05_Regulacja1, 03_Transmitancje
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym – podstawie transmitancji

(jeśli pkt.równowagi istnieje)

 e(t)

 t



Regulacja ciągła - regulator PI
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym ek =0 - tym samym PV=SP:
(jeśli tylko stopień licznika < stopnia mianownika)

sT
sTK

sT
KsR

i

ip

i
p

11)(




*
0yyk 

3



Regulacja ciągła - regulator P
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym ek ≠0 (im większe Kp, tym uchyb ek mniejszy)
(uchyb ek =0 jeśli Mo(s=0)=0, czyli obiekt ma własności całkujące) 4
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Regulatory przekaźnikowe (binarne)
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Regulator dwupołożeniowy

Działanie: włącz – wyłącz

Własności (stan ustalony, błąd regulacji)
zależne od histerezy, wartości sygnału sterującego, inercji obiektu

on-off controller

Simulink: relay
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Regulatory przekaźnikowe (binarne)
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Simulink: relay

Regulator trójpołożeniowy

Działanie:
• otwieranie – stop – zamykanie
• grzanie – 0 – chłodzenie
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Regulator ciągły + elementy nieliniowe

Regulator ciągły  z wyjściem dyskretnym

Tmod

A / FCV
wypełnienie

PID
SP

PV

PWM

wyjście dwustanowe

wypełnienie włącz/wyłącz

Hist

CV włączPID
SP

PV wyłącz

SERVO
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położenie

pozycjoner
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algorytm ciągły
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pozycjoner trójstanowy (zamykanie-stop-otwieranie)
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Regulator ciągły + elementy nieliniowe

Regulator ciągły  z wyjściem dyskretnym
wyjście trójstanowealgorytm ciągły



Cel sterowania
• dokładność statyczna

- np. ster. binarne, proporcjonalne, PI
• dokładność dynamiczna

- szybkość reakcji, rodzaj zakłóceń
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Założenia projektowe, wybór układu i regulatora



Wybór typu regulatora - zalecenia

trudna

regulator PI lub PID
dość trudna

regulator dwupołożeniowy
jeśli tylko obiekt

„mocno” uśrednia

łatwa

Typ regulatoraRegulacjakr
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