Jednoobwodowy uktad regulacji — algorytm regulacji
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y — zmienna procesowa (PV — Process Variable)
y" — wartos¢ zadana (SP — Set-Point)
e — uchyb regulacji (control error)
u — zmienna sterujgca (CV — Control Variable)
R — algorytm regulacji:
ciggly — PI, P, PID
Pl — najprostszy zapewniajgcy zerowy uchyb regulacji
P — niezerowy uchyb regulacji
przekaznikowy (binarny) — dwupotozeniowy, trojpotozeniowy

Wiasnosci uktadow regulacji a algorytm regulacji



Regulacja ciggta — transmitancje | uchyb ustalony
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym — podstawie transmitancji
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(jesli pkt.rownowagi istnieje)

Patrz: 05_Regulacja1, 03_Transmitancje
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Regulacja ciggta - regulator PI
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym: ¢; = lime(/) =limsE(s) = li_I)%SGe(S)Y*(S)
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym ¢, =0 -tym samym PV=8P: )\ = y;
(jesli tylko stopien licznika < stopnia mianownika)




Regulacja ciggta - regulator P
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym: ¢; = lime(/) =limsE(s) = li_I)%SGe(S)Y*(S)
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Uchyb regulacji w stanie ustalonym e, #0 (im wigksze K, tym uchyb e, mniejszy)
(uchyb e, =0 jesli M,(s=0)=0, czyli obiekt ma wtasnosci catkujace)




Regulatory przekaznikowe (binarne)

Regulator dwupotozeniowy
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Simulink: relay

Switch off point:
-0.1

COutput when an:
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Cutput when off:
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[7] Enable zero-crossing detection

Wiasnosci (stan ustalony, btgd regulaciji)
zalezne od histerezy, wartosci sygnatu sterujgcego, inercji obiektu 3
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Regulatory przekaznikowe (binarne)

Regulator trojpotozeniowy
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Simulink: relay



Regulator ciggty + elementy nieliniowe

Regulator ciggty z wyjsciem dyskretnym

algorytm ciggty wyjscie dwustanowe
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pozycjoner

wypetnienie witgcz/wytgcz



Regulator ciggty + elementy nieliniowe

Regulator ciggty z wyjsciem dyskretnym

algorytm ciggty wyjscie trojstanowe
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pozycjoner trojstanowy (zamykanie-stop-otwieranie)



Zatozenia projektowe, wybor uktadu i regulatora

Cel sterowania
« doktadnosc statyczna
- np. ster. binarne, proporcjonalne, PI

« doktadnosc¢ dynamiczna
- szybkosc reakciji, rodzaj zaktocen




Wybor typu regulatora - zalecenia
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k. Regulacja Typ regulatora
T, < 210 tatwa regulator dwupotozeniowy
o jeshi tylko obiekt
20 ,,mocno” uérednia
2% <k < % dos¢ trudna
210 T, <§ regulator PI lub PID
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b) regulatory ciggte




