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Jednoduchy uzavrety reqgulacny obvod

w(t) _e(t) | Regulator | u(t) | Riadeny | y(t)

— s — system
-1 Crls) G(s)

zaporna spatna vazba

y(t) - riadena (vystupna) velicina

w(t) - ziadana hodnota (referencna velicina)
u(t) — akcna velicina (vystup z requlatora)
e(t) — regulacna odchylka

—




Prenosova funkcia
jednoducheho uzavretého

regulachého obvodu

w =

Y(s)=G(s)U(s) — O s u—‘| G(s) %
U(s) = G, (s)E(s) T
E(s)=W(s)—-Y(s) URO G (s)= Y(s)  G(5)Gg(s)
1 HRO W(s) 1+G(s)Gg(s)

Y(s) = G()Gr(s)(W(s) =Y (s))
Y($)+G(s)Gr(5)Y(5) = G(s)GL ()P ()

/

Priklad: system 1. radu + P — regulator...

G(s)P ~ KP
1+G,(s).P  Ts+1+KP

Guro (5) =




Jednoduchy URO: prenosove funkcie

w(t) _e(t) | Regulator | U(!)

Riadeny | y(t)

T e [ e ‘

G (5~ Y®) __GGIG,G) | odvodene..
RO W (s) 1+ G(s)Go(s)|  (na prednaske)

vrr IEV((?) 1+ G(SI)GR(S)

G, (s)=28) - Gx()

W(s) 1+ G(5)Gr(s)




PID — v praxi stale najcastejsi typ regulatora

e(t) PID u(t)

|dealny PID:

Proporcionalna Integraéna Derivacna

zlozka zloZka zlozka
PID v casovej oblasti: u(r) . +IIE(r)d +

: - U
Prenosova funkcia PID: (s) _ PJ“r -+ Ds —p(1+—+T s)

E(s) L.s

Gr(s) =

T, je integracna casova konstanta
T, je derivacna casova konstanta




Metoda Zieglera a Nicholsa: navrh koeficientov PID

Metodu ZN mbzeme realizovat graficko-analyticky priamo v Matlabe:

* zistime kriticku frekvenciu w,, a kritické zosilnenie K,y na
zaklade prikazov bode a margin

* Z hodnot Ky, I'g=2m/Wyg, Uurcime koeficienty PID regulatora podla

tabul'ky:

Typ Proporc. Integracna = Derivac¢na
regulatora zlozka P zlozka T, zlozka T,
P 0.5 K - -

P 0.45 K, 0.85T -
PID 06K, 0.5T, . 0.12T,,
_ 1 1 r_P| [p=p7
GR(S,):P+I—+DS:P(1+T—+TH,3) Teda: I—; =11,
S 8 ?.




Ako posobia zlozky PID na stabilitu a kvalitu?

Parameter |Rychlost’| Stabilita | Presnost’
odozvy regulacie

Zvysovanie zvysSuje | zhorsSuje | zlepsuje
zosilnenia P
Zvysovanie Klesa zhorsuje | zlepsuje
zosilnenia 1
Zvysovanie zvysuje | zZlepsuje | bez
zosilnenia D zmeny

Zosilnenie P
- znizuje trvalu regulacnu odchylku

- ,zrychluje“ dynamiku Deriva¢na zlozka D :
Integracna zlozka I: - timi kmity _
- odstranuje trvalui regulaénu - ,Zrychluje® dynamiku

odchylku -odporucasa 7, <0.2T,



Graficke znazornenie nastavovania P, Pl a PID regulatorov -

experimentalne
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