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Zaawansowane sterowanie

Etapy:

« cel sterowania, doktadnosc¢, ograniczenia

|. Struktura uktadu sterowania
» wybor struktury uktadu i typu regulatora

* cel: spetni¢c wymaganie stabilnosci, (pewnej doktadnosci)
» dobor parametrow regulatora/regulatorow zapewniajgcych stabilnosc

lll. Ocena jakosci
IV. Optymalizacja

» poprawa jakosci sterowania (wybor kryterium, strojenie parametrow)



Klasyfikacja systemow sterowania

UR klasyczne — projektowanie:

* na podstawie opisu uktadu zamknietego
- potozenie biegunow transmitancji u.z.
 charakterystyki czestotliwosciowe u.z.
* na podstawie opisu uktadu otwartego
 charakterystyki czestotliwosciowe u.o.

* projektowanie optymalizacyjne

Uktady sterowania z modelem
Sterowanie adaptacyjne, odporne, predykcyjne, rozmyte

Regulacja wieloobwodowa, regulacja wieloparametrowa
Sterowanie w przestrzeni stanow



Narzedzia wspomagajace projektowanie UR — SISO Design

Obiekt LTI

(Linear Time-Invariant System)

Schemat pod Simulinkiem

P

SCDesign SCOptimization
linearyzacja linearyzacja

\ 4

Response
Optimization

Optmization Based Tuning

Matlab+Control+...

» Approximate MIGO frequency response
» Approximate MIGO step response

* Chien-Hrones-Reswick

» Skogestad IMC

» Ziegler-Nichols frequency response

* Ziegler-Nichols step response

Model Predictive Control Toolbox, Fuzzy Logic Toolbox



Przyktadowe modele do ¢wiczen laboratoryjnych

Znane parametry:
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Modelowanie: Modele uktadéw dynamicznych
http://anna.czemplik.staff.iiar.pwr.wroc.pl/index.php/modele-ukladow-dynamiki




Przyktadowe modele do ¢wiczen laboratoryjnych
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http://anna.czemplik.staff.iiar.pwr.wroc.pl/index.php/modele-ukladow-dynamiki




Wybor strategii sterowania

Trudnosci: Rozwigzania:
* nieliniowosc¢ obiektu

* opOznienia transportowe

* regulacja wieloobwodowa

* regulacja wieloparametrowa

* Zmiennosc¢ i niepewnosc obiektu

* ograniczenia



