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Programova podpora
pro navrh adaptivniho
decentralizovaného Fizeni (1)

Uvod

Naroky, které jsou kladené na ridici systémy, se neustéle zvysuji,
a to prakticky ve v$ech aspektech. Klasické pozadavky, které staly
u zrodu ridicich systému, jsou zaméreny predevsim na kvalitu re-
gulac¢nich pochodt — kromé nutnosti stability je tfeba dosahnout
urcité presnosti a rychlosti regulac¢nich pochodu. Dale byva poza-
dovana robustnost pouzivanych regulatorti, a to jak vzhledem
k porucham, které na regula¢ni obvod ptisobi, tak také vzhledem
k pozadovanym priubéhtim vystupnich veli¢in. V praktickych pru-
myslovych aplikacich je velmi dtileZitym aspektem spolehlivost re-
gula¢niho systému, to se tyka predevsim kritickych aplikaci, kde
selhani muZe vést ke ztratim nejen materialnim, ale také ohrozuje
zdravi a zivoty lidi.

Na fizené soustavy ¢asto neni mozné pohlizet jako na izolované
objekty o jednom vstupu, kterym je soustava fizena, a jednom vy-
stupu (SISO - Single Input — Single Output). Pfi analyze systému,
ktery obsahuje vice regulovanych soustav, je tfeba uvaZovat i vaz-
by mezi soustavami — na cely systém je tfeba nahliZet jako na mno-
harozmérovou soustavu (MIMO — Multi Input — Multi Output).
Klasicky pristup k tizeni mnoharozmérovych soustav spociva
v navrzeni maticového regulatoru, pomoci kterého je tato sousta-
va regulovana. Vypocet maticového regulatoru je realizovan po-
moci jediného centralniho tidiciho pocitace. Vyhodou tohoto pii-
stupu je moznost dosazeni optimalniho tidiciho pochodu, protoze
regulator vyuziva véechny informace, které jsou o rizené soustavé
dostupné. Pti soucasném stavu vyvoje vypocetni techniky jiz neni
pamétova a vypoctova naro¢nost takového regulatoru kriticka,
hlavni nevyhodou pouZiti maticového regulatoru je jeho hardwa-
rova spolehlivost. Jeho vypadek ovlivni veskeré dil¢i smy¢ky mno-
harozmérového systému.

1. Princip decentralizovaného Fizeni

Jednou z moznych alternativ pro regulaci mnoharozmérovych
soustav je pouZiti decentralizovaného pristupu, kdy na mnoharoz-
mérovy systém je pohliZzeno jako na mnozinu subsystému, které
jsou vzdjemné& propojeny a jejichZ vystupy se tedy ovliviuji [1].
Kazdy subsystém je pak rizen samostatnym regulatorem. Timto
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Obr.1 Decentralizovany regula¢ni obvod
se dvéma fizenymi veli¢inami

pristupem je mozné potlacit vy$e zminéné nevyhody centralniho
mnoharozmérového regulatoru, ovSem regula¢ni pochody jsou
pouze suboptimalni, protoZe jednotlivé regulatory nemaji na svém
vstupu informaci o ostatnich subsystémech.

V pripadé, kdy pocet akénich a regulovanych veli¢in procesu je
shodny, je mozné mnoharozmeérovy systém rozdélit na jednoroz-
mérové subsystémy, kde vstupem kazdého systému je prislu$na
akéni velic¢ina u; a vystupem odpovidajici regulovand veli¢ina y;.
Vliv ostatnich vstupti na vystup y; je uvazovan jako nemétitelna po-
rucha. Je tfeba, aby kazdy regulator byl schopen zajistit kvalitu
regula¢niho pochodu odpovidajiciho vystupu pro Siroky rozsah
ovliviiovani regula¢niho obvodu vlivem ostatnich subsystémt,
a proto se pouzivaji adaptivni reguldtory [2]. Pro navrh tidicich
algoritmt regulatorti se pouZivaji stejné strategie jako pri rizeni
jednorozmérovych soustav. Schéma decentralizovaného tidiciho
obvodu se dvéma vstupy a dvéma vystupy (TITO - two input — two
output) je znazornéno na obr. 1.

Pro navrh adaptivniho decentralizovaného tizeni byly pouZity nék-
teré typy Cislicovych jednorozmérovych samocinné se nastavuji-
cich regulatori. Struktura téchto regulatort sestdva ze dvou za-
kladnich algoritmickych ¢asti: z algoritmu pribézné (rekurzivni)
identifikace parametrti modelu procesu a z algoritmu vlastni syn-
tézy tizeni. Pro podporu implementace jednotlivych regula¢nich
algoritmtt do decentralizovaného obvodu byla pouzita Knihovna
samodinné se nastavujicich regulatort [3] v programovém pros-
tredi MATLAB - Simulink.
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