Projektowanie systemoéw sterowania

Dobre sledzenie wartosci zadanej i dobre ttumienie zaktécen
regulatory z dwoma stopniami swobody

Przyspieszenia dziatania uktadu regulacji
uktady regulacji z wielkosciami pomocniczymi
(np. kaskada)

Wolne / opdznione dziatanie uktadow
regulatory z modelem (predyktorem)

Gdy parametry sg niedoktadne (niepewne)
regulacja odporna (dobor nastaw)
uktady o charakterze odpornym
Nieliniowos¢
adaptacyjne

(np. PID z harmonogramowaniem wzmochienia)
MPC

Wieloobwodowe
sterowanie w przestrzeni stanéw (w tym LQG)



Klasyfikacja systemoéw sterowania

ze wzgledu na algorytm:
*  binarne (przekaznikowy) — dwu-, tréjpofozeniowe,
« ciggte,
« dyskretne,
* Al - fuzzy, neuronowe,

ze wzgledu na wartos¢ zadana:

«  regulacja statowarto$ciowa — wartos¢ zadana zmienia sie sporadycznie (na zadanie), a uktad ma utrzymywac¢ zmienng
procesowa na tej statej warto$ci niezaleznie od zaktdcen,

+  regulacja programowa — warto$¢ zadana jest programowana wedtug czasu trwania, pory dnia, dni tygodnia, ...

+  regulacja nadgzna — warto$¢ zadana zmienia sie w sposdb stochastyczny, a uktad ma zapewni¢ nadazanie za tymi
zmianami, np. $ledzenie ruchu

ze wzgledu na wykorzystywane metody (formy opisu):
«  sterowanie klasyczne, projektowanie oparte na metodach czestotliwo$ciowych (jednoobwodowe),
«  metody réwnan stanu, wielowymiarowe uktady korekcji

ze wzgledu na strojenie (nastawy):

«  state, dobrane do okre$lonych parametréw obiektu,

«  state, dobrane do niepewnych parametrow obiektu — sterowanie odporne (robust),
«  korygowanie w trakcie pracy — sterowanie adaptacyjne.

ze wzgledu ilos¢ obwodow: ze wzgledu na skfadniki:
*  Ukfad otwarty, « PID

*  uktad jednoobwodowy, . PIDiFF

*  Uuktad dwuobwodowy (z wielkoscig pomocnicza), + PID gtéwny i PID pomocniczy
*  ukiad wieloobwodowy, +  regulator z modelem

*  MIMO.



