BLOKOVA SCHEMA CISLICOVEHO REGULACNEHO OBVODU
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y(t) Legenda:
o bloky:
06 i e ACR - algoritmus cislicového riadenia,
3’§ (| e A/C —analégovo-Cislicovy prevodnik — vzorkovac,
AN e RS —regulovana ststava — spojity systém,

(algoritmus
riadenia)

y(kT)

SLICOVY REGULATOR

X
—

21 41t o C/A —cislicovo-analogovy prevodnik — tvarovac,

-—— vit) veliCiny: . o . Ny
I W(KT) — diskrétna riadiaca (ziadana) veli€ina,
&a [y ult) RS () o e(kT) - diskrétna regulacnd odchylka,
(tvarovat) | | S(\Sgt"é';y) e U(KT) - diskrétna akéna veli¢ina,
I e ur(t) —tvarovana (po tsekoch spojita) ak¢éna veli€ina,
I e V(t) —poruchova veli¢ina,
A/C | g (t) o y(t) - spojita regulovana veliCina,
(vzorkovat) I e y(kT) - diskrétna regulovana veli¢ina,
o T — vzorkovacia peridda.

Najbeznejsia, prirastkova rovnica PSD regulatora

u(kT) — u[(k — DT] =7, {e(kT) — e[(k = DT] + - e(kT) + = {e(kT) — 2e[(k — DT] + e[k — 2)T]}}
po Gprave u(kT) = u[(k — 1)T] + qoe(kT) + qe[(k — 1)T] + q,e[(k — 2)T]

resp. |Vu(kT) = qoe(kT) + qie[(k — DT] + qe[(k — 2)T]| = [Vu(k) = qoe(k) + q1e(k — 1) + q,e(k — 2)| «zjednodusene pre T=1[s]

kde 0o, 0; @ gz su parametre Cislicového regulatora, teda jeho nastavitel'né hodnoty, ktoré ziskavame vypoctom. Nastavite’nym parametrom PSD regulatora je aj T.

q0=r0(1+T1i+TT—d)

q1 = —Ty (1+2TT")

Ta
= r,—
d2 =To7

Tieto parametre mézu byt odvodzované priamym navrhom. Tradi¢ne sa v§ak uprednostiiuje h'adanie optimalneho nastavenia parametrov ro, r-
aryresp. ro, Tia Ty pre spojité verzie regulatorov, kKu ktorym sa podla danych prepocétovych vztahov definuju parametre Cislicovych analogii.




