InZinierske metody

nastavovania

parametrov regulatorov (3)

5. systém typu B4 pre =3 s:
1 —2s
G(s)= e
(= (Bs+1)’

Porovnanie nastavovania PID pomocou D-V pri réznych poziadav-
kéch na kvalitu obvodu.

Tab. 7 ukazuje vysledné parametre PID reguldtora navrhnutého
pre systém B4. Obr. 12 znazornuje priebeh vystupnej veli¢iny
a obr. 13 zobrazuje parametre kvality URO systému B4 s PID re-
gulatorom. V prvom pripade pre D-V metédu sme pouzili PI filter
s T'=0,2 s a posunutie sme realizovali do bodu [-0,42, j0,9], v dru-
hom pripade sme posunutie realizovali do bodu [-0,4, -1,1]. Prvy
pripad dal regulator s takmer idedlnym nabehom regulovanej veli-
¢iny, pri¢om s poruchou si lepsie poradil regulator v druhom pri-
pade zase na tkor hladkosti ndbehu. Z nasledovného prikladu vy-

D-V [-0.42 - j0.9] 1,322 6,04 1,51

1,608 6,632 1,658
Tab.7 Parametre PID a hodnotenie kvality pre systém B4
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Obr.12 Regulovana veli¢ina URO systému B4 s reguldtorom
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Obr.13 Regulovana veli¢ina URO systému B4 s reguldtorom
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plyva, Ze vhodnou volbou bodu v komplexnej rovine, ktory pouZi-
jeme na navrh regulatora, moézZeme ziskat regulator, ktory zabez-
peci pozadovanu kvalitu regulacie.

Zaver

V predloZenej praci st uvedené moderné metody nastavovania pa-
rametrov PID regulatora inZinierskym pristupom. Po vysvetleni
ich filozofie boli uvedené jednoduché vztahy na vypocet paramet-
rov regulatora z charakteristickych ¢isiel procesu. Bola navrhnuta
metoda, patriaca do triedy Zieglera — Nicholsa, ktora na vypocet
parametrov pouziva vhodne zvoleny bod frekven¢nej charakteris-
tiky, ziskany pripojenim filtra k objektu a vybudenim URO na hra-
nicu stability. Metody boli testované pomocou MHKV, ktora testu-
je URO v troch frekvenénych pasmach. Na testovanie sa pouzili
,benchmarkové priklady. V praci navrhnuta metéda bola uspe$ne
testovana na danych sustavach, pricom sa ukazalo, Ze pri vhodne
zvolenom bode posunu frekvenénej charakteristiky moéZeme vypo-
¢itat regulator, ktory zabezpedi pozadovanu kvalitu reguldcie z via-
cerych hladisk.
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