Projekt uktadu sterowania = struktura+parametry

« opis technologiczny, zatozenia projektowe, warunki
techniczne
|. Wybor ukiadu i regulatora

 cel: wybor struktury uktadu i typu regulatora
* SPOsOb: wiedza+doswiadczenie

 cel: spetniCc wymaganie stabilnosci, doktadnosci
* sposob: dobor nastaw/parametrow (analitycznie,
symulacyjnie)
lll. Ocena jakosci

 cel: ocenicC szybkosc, doktadnosc, zapas stabilnosci
* SposOb: badania symulacyjnie na modelu (i na obiekcie)
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a) cel sterowania

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

« doktadnosc¢ dynamiczna
- szybkosc reakciji, rodzaj zaktocen

b) mozliwosci | ograniczenia techniczne

* wybor PV
- regulacja centralna / lokalna

- bezposrednia / posrednia ._[X]T_
« wybér CV - A

- liniowo$¢ / nieliniowosé 7 """""""

- czutosc¢ i zakres sterowania (zmiany CV)

- opOznienia
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1)

2)

3)

Wybor typu regulatora - zalecenia

struktura uktadu
otwarty

—  prostsze projektowanie ale wymaga wiedzy o obiekcie

— mniejsza doktadnos¢ (wrazliwy na zaktdcenia)

zamkniety

—  trudniejsze projektowanie (np. stabilnosc¢)

—  doktadniejszy

regulacja prosta-ztozona
jednoobwodowa
wieloobwodowa
uktady regulacji z modelem, ....

typ i struktura regulatora
regulator binarny (przekaznikowy)
klasyczny PI, PID, PD, P,
regulatory ,zaawansowane”
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Jednoobwodowa regulacja PI(D) - znak
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Jednoobwodowa regulacja PI(D) — struktura PI(D)
Wybor struktury PID na potrzeby projektu
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Wybor urzgdzenia (sterownik, regulator cyfrowy/wielofukcyjny, ...)
Sprawdzenie struktury i parametrow PID



1) Identyfikacja modelu (transmitancji PV(s) / CV(s))
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2) Weryfikacja modelu

3) Obliczenie nastaw
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(przeliczenie nastaw zgodnie z wybrang strukturg PID)

4) Aplikacja UR na modelu:
. z zastosowaniem schematu
. na bazie funkcji narzedziowych (CACSD)



Ocena jakosci i optymalizacja

1) Badania symulacyjne na modelu
- rejestracja odpowiedzi skokowych i wyznaczenie wskaznikow,

- pomiar wskaznikow catkowych,

- zastosowanie funkcji narzedziowych (CACSD).
Ocena spetnienia zatozen i realnosci sterowania
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2) Implementacja na ,obiekcie wirtualnym”

Testy w roznych punktach pracy, przy réznych Optymalizacja
zaktdceniach, uwzglenienie ograniczen (strojenie)

Ocena spetnienia zatozen i realnosci sterowania

3) Implementacja na obiekcie rzeczywistym
Testy podczas normalnej pracy obiektu
Ocena spetnienia zatozen
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